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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(§4) Steuerung fur ein motorgetrfebenes Servolenksystem fur Kraftfahrzeuge 

(g) Eine Steuervorrichtung fur ein motorgetriebenes Servo- 
lenksystem eines Kraftfahrzeugs zum Steuern eines Elektro- 

motors, der 2ur Erzeugung eines Lenkh Elf edreh moments 

vorgesehen ist, umfaSt einen Drehmomentsensor zum Er- 

fassen eines auf einen Lenkmechanismus aufgebrachten 

Lenkdrehmoments, einen Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 

zum Erfassen der Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs, eine 

mit dem Drehmomentsensor und dem Fahrzeuggeschwin- 
digkeitssensor verbundene Haupt-CPU, urn auf der Grundla- 

ge der Ausgange des Drehmomentsensors und des Fahr- 

zeuggeschwindigkeitssensors arithmetisch das von dem 

El ektro motor zu erzeugende Lenkhilfedrehmoment sowie 

seine Antriebsrichtung zu bestimmen, urn dadurch ein 

Hilfsdrehmomentsignal und ein Antriebsrichtungssignal zu 

erzeugen, einen mit der Haupt-CPU verbundenen Motorreg- 
^ ler zum Steuern des Betriebs des Elektromotors nach dem 
^ von der Haupt-CPU gelieferten Hilfsdrehmomentsignal und 

dem Antriebsrichtungssignal, eine mit dem Drehmoment- 
CO sensor, dem Fahrzeuggeschwindigkeitssensor, und der 
^ Haupt-CPU verbundene Neben-CPU zur arithmetischen Be- 
CO stimmuag der Antriebsrichtung des Motors auf der Grundla- 

ge der Ausgange des Drehmomentsensors und des Fahr- 
O zeuggeschwindigkeitssensors, um dadurch das von der 
^ Haupt-CPU gelieferte Antriebsrichtungssignal mit einem 
^ Signal zu vergleichen, das die von der Neben-CPU bestimm- 

te Antriebsrichtung angibt, um ein zweites Antriebsrich- 
UJ tur&ssignal zu erzeugen. sowie mit den Ausgangen der 
q Haupt- und der Neben-CPU verbundene ... 

Die fotaenden Anoaben sind den v»m Anmelder einaereichten Unteriagen entnommen 




DE 44 04 648 Al 

1 2 

Beschreibung gibt Dieses Problem laBt sich dadurch Idsen, daB zwei 

Hochleistungsprozessoren vorgesehen sind, so daB die 

Die vorliegende Erfindung betrifft allgemein eine obengenannte Zeitverzogerung auf ein Minimum unter- 

Servolenksystemsteuerung oder eine Steuervorrich- drilckt werden kann. In diesem Fall wird die Steuerung 

tung fdr ein Kraftfahrzeug. Die Erfindung betrifft insbe- 5 kostspielig. 

sondere eine Steuerung fOr ein motorgetriebenes Ser- Ein weiteres Problem der Servolenksteuerung, bei 

volenksystem, das einen Elektromotor umfaBt, der me- der zwei Prozessoren zur Erhdhung der Ausfallsicher- 

chanisch mit einem Lenkmechanismus gekoppelt ist und heit im Vergleich zu der Steuerung auf der Grundlage 

elektrisch mit einer Hauptenergieversorgung wie einer eines einzigen Prozessors vorgesehen sind, ist dann zu 

Bordbatterie verbunden ist, urn ein Hilfsdrehmoment 10 sehen, daB dann, wenn ein Ausfatl oder ein Fehlerzu- 

zur Untersttttzung des Fahrers bei der Handhabung des stand in dem Haupt- oder Nebenprozessor stattfmdet, 

Lenkrades des Kraftfahrzeugs zu erzeugen. die Lenksteueroperation in die oben im Zusammenhang 

Steuerungen fur motorgetriebene Servolenksysteme mit der bekannten Vorrichtung erwahnte unerwilnschte 

des obengenannten Typs sind beispielsweise in der JP- Situation gelangen kann. 

A-Hl-267674 (der ungeprQften japanischen Patentan- 15 Angesichts des oben beschriebenen Standes der 

meldungsverdffentlichung Nr. 26764/1988) und der JP- Technik Uegt eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung 

A-H2-249762 offenbart Bei diesen bekannten Servo- darin, eine Vorrichtung fur die Steuerung eines motor- 

lenksteuerungen ist eine durch einen einzigen Mikro- getriebenen Servolenksystems vorzusehen, bei der die 

computer ausgefuhrte Steuerung in der Lage, arithme- Unzulanglichkeiten der bekannten Vorrichtungen so- 

tisch ein Hilfsdrehmoment, das von einem Elektromotor 20 wie die oben erwahnten Probleme gemildert oder gelost 

erzeugt werden soli, sowie die Richtung zu bestimmen, werden konnen. 

in der der Motor auf der Grundlage eines von einem Eine weitere Aufgabe der Erfindung Hegt darin, eine 

Fahrer auf ein Lenkrad aufgebrachten Lenkdrehmo- Vorrichtung bereitzusteilen, die eine hohe Zuverlassig- 

ments und der Fahrzeuggeschwindigkeit des Kraftfahr- keit bei der Lenkhilfesteuerung und damit eine erhohte 

zeugs gedreht werden soil, die jeweils durch einen Sen- 25 Sicherheit beim Fahren eines Kraftfahrzeugs bereitstel- 

sorerfaBt werden. lenkann. . . . 

Allerdings sind die herkdmmlichen Servolenksteue- Eine Aufgabe der Erfindung hegt ferner dann, eine 

rungen nicht in der Lage, eine hohe Betriebszuverlassig- Lenksteuerung bereitzusteilen, die ohne hohe Folgeko- 

keit sicherzustellen, da m6glicherweise ein Fehlerzu- sten realisiert werden kann und damit ein verbessertes 

stand in dem Mikrocomputer und/oder seinen periphe- 30 Kosten-Leistungs-Verhaltnis sicherstellt 

ren Einrichtungen, ein Uberlauf der Steuersoftware, ei- Daruber hinaus Hegt eine Aufgabe der Erfindung dar- 

ne Fixierung des Ausgangszustands und/oder Ahnliches in, eine Steuerung fur ein motorgetriebenes Servolenk- 

auftreten. Urn dieses Problem zu bewMltigen, ist vor- system bereitzusteilen, die einen Hauptprozessor und 

stellbar, daB ein zweiter oder ein Nebenprozessor vor- einen Nebenprozessor umfaBt, die selbst dann gegen 

gesehen wird, urn arithmetisch die Richtung zu bestim- 35 fehlerhaften Betrieb gesichert werden kflnnen, wenn die. 

men, in der der Motor zur Erzeugung des Hilf sdrehmo- Lenkrichtung nur voriibergehend getndert wird. 

ments auf der Grundlage eines Lenkdrehmomentsignals AuBerdem ist es eine Aufgabe der Erfindung, eine 

gedreht werden soli, das ein von dem Fahrer auf das Lenksteuerung vorzusehen, die eine Diagnosefunktion 

Lenkrad aufgebrachtes Drehmoment angibt, oder eines umfaBt, die in der Lage ist, das Auftreten eines Fehler- 

Signals, das durch Phasenkompensierung des Lenkdreh- 40 zustands in dem Haupt- und/oder Nebenprozessor oder 

momentsignals erhalten ist, wobei der Hilfsdrehmo- ihrer peripheren Einrichtungen festzustelien und den 

mentmotor nur dann elektrisch erregt wird, wenn die Betrieb des Motors zur Erzeugung des Hilfsdrenmo- 

von dem Hauptprozessor bestimrate Motorantriebs- ments bei Auftreten eines solchen Fehlerzustands oder 

richtung mit der von dem Nebenprozessor bestimmten eines Ausfalls augenblicklich zu stoppen. 

Antriebsrichtung tibereinstimmt Allerdings ist ein sol- 45 In Hinblick auf die obengenannten und weitere Auf- 

ches Steuersystem dahingehend nachteilig, daB die von gaben, die im Verlauf der Beschreibung deutlich wer- 

dem Hauptprozessor durchgefQhrte Motorausgangs- den, ist nach einem ersten Gesichtspunkt der vorhegen- 

Ruckkopplungs-Steuerung beeintrachtigt werden kann, den Erfindung eine Steuervorrichtung fiir ein motorge- 

wenn das Entscheidungssignal zur Antriebsrichtungs- triebenes Servolenksystem eines Kraftfahrzeugs vorge- 

Koinzidenz/-Diskrepanz von dem Nebenprozessor mit 50 sehen, die einen mit einer Hauptenergieversorgungs- 

einer ZeitverzGgerung bezQglich der Zeitsteuerung des quelle verbundenen Elektromotor zur Erzeugung eines 

Drehmomentsignals und des von dem Hauptprozessor Hilfsdrehmoments umfaBt, um die Handhabung des 

erzeugten Richtungssignals ausgegeben wird, da der Lenkrads des Kraftfahrzeugs zu erleichtern, wobei die- 

Nebenprozessor dazu bestimmt ist, das aus dem direkt se Vorrichtung einen Drehraomentsensor zum Erfassen 

in den Nebenprozessor eingegebenen Lenksignal un- 55 eines auf einen Lenkmechanismus des Kraftfahrzeugs 

mittelbar bestimmte Richtungssignal mit dem vorher aufgebrachten Drehmoments aufweist, mit dem der 

von dem Hauptprozessor bestimmten Richtungssignal Elektromotor wirksam gekoppelt ist, einen Fahrzeugge- 

zu vergleichen, der eine Phasenkompensierungseinrich- schwindigkeitssensor zum Erfassen der Geschwindig- 

tung zur Bildung des Ausgangssignals von dem Dreh- keit des Kraftfahrzeugs, einen ersten Prozessor, der we- 

momentsens r umfaBt, ehe es einer Arithmetikop ra- 60 nigstens mit dem Drehmom ntsensor und dem Fahr- 

tion unterzogen wird, um das Hilfsdrehmoment und die zeuggeschwindigkeitssensor wirksam verbunden 1st, um 

Antriebsrichtung zu bestimnien, Wird unter diesen Um- arithmetisch ein von dem Elektromotor zu erzeugendes 

st&nden das Lenkrad in eine Richtung gedreht und so- Hilfsdrehm ment sowie eine Antriebsrichtung zu be- 

fort scharf in die andere Richtung zuruckgedreht, dann stimmen, in der der Motor aufgrund der ATisgange des 

kann die Erzeugung des Hilfsdr hm ments durch den es Drehmomentsensors und des Fahrz uggeschwindig- 

Motor der von der Steuervorrichtung durchgefGhrten keitssensors angetrieben werden soil, um dadurch ein 

Steuerung nicht folgen, woraus sich m6glicherweise ein Hilfsdrehmomentsignal bzw. ein erstes Antnebsnch- 

Motorausfall und damit ein unkomfortables Lenken er- tungssignal zu erzeugen, eine mit dem ersten Prozessor 
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wirksam verbundene Motorantriebs-Steuereinrichtung, 
urn den Betrieb des Elektromotors nach dem Hilfsdreh- 
moment und dem ersten, von dem ersten Prozessor ge- 
lieferten Antriebsrichtungssignal zusteuern, einen zwei- 
ten Prozessor, der mit dem Drehmomentsensor und 
dem ersten Prozessor wirksam verbunden ist, um arith- 
metisch die Antriebsrichtung des Motors auf der 
Grundlage von Ausgangen des Drehmomentsensors 
und des Fahrzeuggeschwindigkeitssensors zu bestim- 
men, um dadurch das erste, von dem ersten Prozessor 
gelieferte Antriebsrichtungssignal mit einem Signal zu 
vergieichen, das die von dem zweiten Prozessor be- 
stimmte Antriebsrichtung angibt, und dadurch ein zwei- 
tes Antriebsrichtungssignal zu erzeugen, sowie eine Lo- 
gikschaltung, die mit AusgSngen des ersten und des 
zweiten Prozessors und der Eingangsseite der Motoran- 
triebs-Steuereinrichtung wirksam verbunden ist, um de- 
ren Steuerbetrieb freizugeben, wenn das von dem er- 
sten Prozessor gelieferte Drehmomenthilfssignal und 
das zweite, von dem zweiten Prozessor gelieferte An- 
triebsrichtungssignal logisch flbereinstimmen. 

Bei einer bevorzugten Form zur Durchfiihrung der 
Erfindung kann die Steuerung ferner eine Konstant- 
spannungs-Energieversorgungsschaltung umfassen, die 
mit einer Hauptenergieversorgungsquelie verbunden 
ist, um an den ersten und den zweiten Prozessor eine 
elektrische Energie mit konstanter Spannung zu liefern, 
sowie eine Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung, 
um die Energieversorgung von der Hauptenergiever- 
sorgungsquelie zu dem Elektromotor zu steuern, wobei 
der erste Prozessor eine erste Spannungssignal-Erzeu- 
gungseinrichtung zur Erzeugung eines ersten Span- 
nungssignals umfaBt, das eine Ausgangsspannung der 
Konstantspannungs-Energieversorgungsschaltung an- 
gibt, wobei das erste Spannungssignal zu dem zweiten 
Prozessor ubertragen und gleichzeitig zu der Logik- 
schaltung ausgegeben wird, und wobei die zweite Pro- 
zessoreinrichtung eine zweite Spannungssignal-Erzeu- 
gungseinrichtung zum Erzeugen eines zweiten Span- 
nungssignals umfaBt, das die an den zweiten Prozessor 
gelieferte Ausgangsspannung der Konstantspannungs- 
Energieschaltung angibt, sowie einen Vergleichsmodul 
zum Vergleich des ersten Spannungssignals mit dem 
zweiten Spannungssignal, um dadurch ein Ausgangssi- 
gnal zu erzeugen, wenn der Vergleich eine Koinzidenz 
zwischen dem ersten und dem zweiten Spannungssignal 
ergibt, und wobei die Logikeinrichtung einen ersten Lo- 
gikproduktkreis umfaBt, um ein Signal zur Freigabe der 
Energieversorgung von der Hauptenergieversorgungs- 
quelie uber die Motorenergieversorgungs-Steuerschal- 
tung zu dem Elektromotor zu erzeugen, wenn ein Aus- 
gangssignal des ersten Logikproduktkreises eine logi- 
sche Koinzidenz zwischen dem von dem ersten Prozes- 
sor gelieferten ersten Spannungssignal und dem von 
dem zweiten Prozessor gelieferten Ausgangssignal an- 
gibt 

Die oben erwahnte Motorenergieversorgungs-Steu- 
erschaltung kann durch ein Schaltelement gebildet sein, 
das in Reaktion auf einen Ausgang der Logtkprodukt- 
einrichtung an- oder ausgeschaltet wird, um dadurch die 
Energieversorgung von der Hauptenergieversorgungs- 
quelie zu dem Elektromotor nur dann zuzulassen, wenn 
der Ausgang des ersten Logikproduktkreises eine Koin- 
zidenz zwischen dem ersten Spannungssignal von dem 
ersten Pr zessor und dem entsprechenden Ausgangssi- 
gnal von dem zweiten Prozessor angibt 

Der Elektromotor wird von der Hauptenergieversor- 
gungsquelie mit elektrischer Energie in Form eutes 
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Pulsstroms mit einem Tastverhaltnis versorgt, das von 
einem Schaltkreis gesteuert wird, der seinerseits von 
einem Pulsbreiten-Modulationssignal gesteuert wird, 
das von der Motorantriebs-Steuereinrichtung nach dem 
5 von der ersten Prozessoreinrichtung gelieferten Hilfs- 
drehmomentsignal und dem Antriebsrichtungssignal er- 
zeugt wird, wenn der Steuerbetrieb der Motorantriebs- 
Steuereinrichtung freigegeben ist 
Der Schaltkreis umfaBt einen ersten und einen zwei- 
io ten Schaltstromkreis, um den Elektromotor abwech- 
selnd in einer der Drehrichtungen anzutreiben. 

Bei einer weiteren bevorzugten Form zur Durchfuh- 
rung der Erfindung kann die oben erwahnte Logikschal- 
tung eine zweite Logikeinrichtung umfassen, die aus 
is einer ersten und einer zweiten UND-Schaltung besteht, 
wobei die erste UND-Schaltung ein erstes Hilfsdrehmo- 
mentsignal von dem ersten Prozessor, das em von dem 
Elektromotor in einer ersten Drehrichtung zu erzeu- 
gendes Hilfsdrehmoment angibt, sowie ein erstes An- 
20 triebsrichtungssignal von dem zweiten Prozessor emp- 
fangt, das eine Drehrichtung angibt, wobei die erste 
UND-Schaltung ein Logikproduktsignal erzeugt, um 
den Betrieb der Motorantriebs-Steuerschaltung freizu- 
geben, wenn das erste Hilfsdrehmomentsignal und das 
25 erste Antriebsrichtungssignal logisch ubereinstimmen, 
wahrend die zweite UND-Schaltung ein zweites Hilfs- 
drehmomentsignal von dem ersten Prozessor, das ein 
von dem Elektromotor in der anderen Drehrichtung zu 
erzeugendes Hilfsdrehmoment angibt, die der einen 
30 Drehrichtung entgegengesetzt ist, zusammen mit einem 
zweiten Antriebsrichtungssignal von dem zweiten Pro- 
zessor empfangt, das der anderen Drehrichtung ent- 
spricht, wobei die zweite UND-Schaltung ein Logikpro- 
duktsignal erzeugt, um den Betrieb der Motorantriebs- 
35 Steuerschaltung freizugeben, wenn das zweite Hilfs- 
drehmomentsignal und das zweite Antriebsrichtungssi- 
gnal logisch ubereinstimmen. 

Bei den Anordnungen der Steuerung nach dem oben 
beschriebenen ersten Gesichtspunkt der Erfindung wird 
40 die Lteferung des Antriebsfreigabesignals zu der Mo- 
torenergieversorgungs-Steuerschaltung sowie die elek- 
trische Energieversorgung unterbrochen, wenn als Er- 
gebnis eines Vergleichs zwischen der von dem ersten 
Prozessor bestimmten Antriebsrichtung des Antriebs- 
45 motors und der von dem Nebenprozessor auf der 
Grundlage des Ausgangs des Drehmomentsensors be- 
stimmten eine Diskrepanz erfaBt wird, sowie wenn seit 
dem Erfassen der Diskrepanz eine vorbestimmte Zeit 
verstrichen ist Damit laBt sich die Betriebszuverlassig- 
50 keit der Servolenksteuerung mit einer vereinfachten 
und kostengunstigen Schaltungskonfiguration verbes- 
sern. Dariiber hinaus kann der Nebenprozessor, der im 
Vergleich zum Hauptprozessor eine geringere Verar- 
beitungsfahigkeit aufweisen kann, aus einem handelsQb- 
55 lichen, kostengunstigen CPU-Chip gebildet seia Auf 
diese Weise laBt sich ftir die motorgetriebene Lenk- 
steuerung aufgrund einer solchen Anordnung eine hohe 
Sicherheit erreichen, bei der die elektrische Energiever- 
sorgung zum Antriebsmotor gesperrt wird und dabei 
60 der Motorantriebssteuerbetrieb deaktiviert wird, wenn 
eine anormale Situation wie ein Oberlauf des Hauptpro- 
zessors oder eine ahnliche Stdrung dort und/oder in den 
* peripheren Einrichtungen uber einen vorbestimmten 
Zeitraum andauern, der einen Sicherheitszeitraum des 
65 Servolenksystems uberschreitet, wodurch der nachteil- 
ige EinfluB des Fehlerzustands oder der Storung des 
Hauptpr zess rs und seiner peripheren Einrichtungen 
auf das Servolenksystem definitiv auf das mogliche Mi- 
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nimumreduziertwerdenkaniL steuerungs-Arithmetikmoduls und des Lenkrichtungs- 
Nach einem zweiten Gesichtspunkt der Erfindung ist Arithmetikmoduls wirksam gekoppelten Motorsteue- 
ine Steuerung fiir ein motorgetriebenes Servolenksy- rungs-Signalubertragungsmodul, urn das Motoran- 
stem fur ein Kraftfahrzeug v rgesehen, die einen Dreh- triebs-Richtungssignal und das Koinzidenz-ZDiskre- 
momentsensor zum Erfassen eines auf den Lenkmecha- 5 panzsignal an den zweiten Prozessor zu senden, wobei 
nismus des Kraftfahrzeugs aufgebrachten Drehmo- der Motorsteuerungs-SignalQbertragungsmoduI eine 
ments umfaflt, mit dem der Elektromotor wirksam ver- Vergleichseinrichtung umfafit, urn das von dem Motor- 
bunden ist, einen Fahrzeuggeschwindigkeitssensor zum steuerungs-Arithmetikmodul gelieferte Motorantriebs- 
Erfassen der Fahrgeschwindigkeit des Kraftfahrzeugs, Richtungssignal mit dem ersten, von dem Lenkdrehmo- 
einen ersten, mit dem Drehmomentsensor und dem 10 mentrichtungs-Arithroerikmodul gelieferten Lenkrich- 
Fahrzeuggeschwindigkeitssensor wirksam verbun- tungssignal zu vergleichen, um dadurch das Koinzidenz- 
denen Prozessor zur arithmetischen Bestimmung eines /Diskrepanzsignal auf einen ersten oder einen zweiten 
von dem Elektromotor zu erzeugenden Hiifsdrehmo- Logikpegel zu setzen, der eine Koinzidenz oder eine 
ments sowie einer Antriebsrichtung, in der der Motor Diskrepanz zwischen dem Motorantriebs-Richtungssi- 
auf der Grundlage der AusgSnge von dem Drehmo- 15 gnal und dem ersten Lenkrichtungssignaidarstellt 
mentsensor und der Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensor- Andererseits kann der zweite Prozessor einen Motor- 
einrichtung angetrieben werden soli, um dadurch ein steuerdaten-Empfangsmodul zum Empfang des Motor- 
Hilfsdrehmomentsignal, ein Motorantriebs-Richtungssi- antriebs-Richtungssignals und des Koinzidenz-ZDiskre- 
gnal und ein Koinzidenz-ZDiskrepanzsignal zu erzeu- panzsignals umfassen, einen ersten Entscheidungsmo- 
gen, das die Koinzidenz oder Diskrepanz zwischen dem 20 dul, um zu entscheiden, ob das Koinzidenz-ZDiskrepanz- 
Motorantriebs-Richtungssignal und einem ersten Lenk- signal auf einem Pegel liegt, der den Diskrepanzzustand 
richtungssignal darstellt, das eine Richtung des Lenk- angibt, einen zweiten, auf die Entscheidung der ersten 
drehmoments angibt, eine mit der ersten Prozessorein- Entscheidungseinrichtung, daB das Koinzidenz-ZDiskre- 
richtung wirksam verbundene Motorantriebs-Steuer- panzsignal den Diskrepanzzustand angibt, reagierenden 
einrichtung zur Steuerung des Betriebs des Elektromo- 25 Entscheidungsmodul, um dadurch zu entscheiden, ob 
tors nach dem von dem ersten Prozessor gelieferten sich der Diskrepanzzustand langer als eine vorbestimm- 
Hilfsdrehmomentsignal und dem Motorantriebs-Rich- te Dauer fortgesetzt hat, sowie einen Ausgangsmodul 
tungssignal, einen zweiten, mit dem Drehmomentsensor zum Erzeugen eines Signals zum Sperren wenigstens 
und dem ersten Prozessor wirksam verbundenen Pro- der elektrischen Energieversorgung an den Motor oder 
zessor, der mit dem Koinzidenz-ZDiskrepanzsignal und 30 der Lieferung des Hiifsdrehmomentsignals an die Mo- 
dem Motorantriebs-Richtungssignal von dem ersten torantriebs-Steuereinrichtung, wenn von der zweiten 
Prozessor versorgt wird, um dadurch eine Entscheidung Entscheidungseinrichtung entschieden ist, daB sich der 
zu treffen, ob ein Koinzidenz- oder Diskrepanzzustand Diskrepanzzustand linger als eine vorbestimmte Dauer 
zwischen dem Motorantriebs-Richtungssignal und ei- fortgesetzt hat 

nem von dem zweiten Prozessor erzeugten zweiten 35 Der zweite Prozessor kann zusatzlich einen Lenkrich- 

Lenkrichtungssignal vorliegt, sowie eine Entscheidung tungs-Arithmetikmodul zum Erzeugen eines zweiten 

bezaglich der zeitlichen Dauer des Diskrepanzzustan- Lenkrichtungssignals aufweisen, das die Richtung des 

des, falls dieser entschieden ist, auf der Grundlage des auf das Lenkrad aufgebrachten Drehmoments auf der 

Koinzidenz-ZDiskrepanzsignals und des Ausgangs des Grundlage des Ausgangs des Drehmomentsensors an- 

Drehmomentsensors zu treffen, um dadurch an die Mo- 40 gibt, einen Vergleichsmodul zum Vergleich des zweiten 

torantriebs-Steuereinrichtung ein Freigabe-ZSperrsi- Lenkrichtungssignals mit dem von dem ersten Prozes- 

gnal zur Freigabe oder zum Sperren der Lieferung des sor gelieferten Motorantriebs-Richtungssignal, um da- 

Hilfsdrehmomentsignals an die Motorantriebs-Steuer- durch zu entscheiden, ob das zweite Lenkrichtungssi- 

einrichtung von dem ersten Prozessor in AbMngigkeit gnal mit dem Motorantriebs-Richtungssignal iibereins- 

von dem Ergebnis der obengenannten Entscheidung zu 45 timmt oder nicht, einen dritten Entscheidungsmodul, der 

iieferru au ^ d * e Entscheidung des Vergleichsmoduls reagiert, 

Bei einer bevorzugten Form zur Durchfuhrung des dafi das zweite Lenkrichtungssignal nicht mit dem Mo- 

zweiten Gesichtspunkts der Erfindung kann der zweite torantriebs-Richtungssignal ubereinstimmt, um dadurch 

Prozessor eine Einrichtung zum Sperren wenigstens der zu entscheiden, ob der Diskrepanzzustand, in dem das 

elektrischen Energieversorgung zum Motor oder der 50 zweite Lenkrichtungssignal nicht mit dem Motoran- 

Lieferung des Hiifsdrehmomentsignals an die Motor- triebs-Richtungssignal ubereinstimmt, sich langer als ei- 

treiberschaltung umfassen, wenn die obengenannte Ent- ne zweite vorbestimmte Dauer fortgesetzt hat, sowie 

scheidung ergibt, daB der Diskrepanzzustand sich ttber einen Ausgangsmodul zum Erzeugen eines Signals, das 

eine Dauer fortgesetzt hat, die einen vorbestimmten wenigstens die Energieversorgung zu dem Motor oder 

Wertflberschreitet 55 die Lieferung des Hiifsdrehmomentsignals zu der Mo- 

Der erster Prozessor kann ferner einen Motorsteue- torantriebs-Steuereinrichtung sperrt, wenn die von dem 

rungs-Arithmetikmodul zum Erzeugen des Hilfsdreh- zweiten Entscheidungsmodul getroffene Entscheidung 

momentsignals und des Motorantriebs-Richtungssi- positivist 

gnals auf der Grundlage der Ausgange des Drehmo- Der zweite und der dritte Entscheidungsmodul wir- 

mentsensors und des Fahrzeuggeschwindigkeitssensors 60 ken demnach zusammen, um eine Einrichtung zur Frei- 

umfassen, eine Lenkdrehmomentrichtungs-Arithmetik- gabe der elektrischen Energieversorgung zu dem Motor 

einheit zum Erzeugen eines ersten Lenkrichtungssignals und der Lieferung des Hiifsdrehmomentsignals zu der 

auf der Grundlage des Ausgangs des Drehmomentsen- Motorantriebs-Steuereinrichtung selbst dann zu bilden, 

sors unabhaftgig von dem Motorsteuerungs-Arithme- wenn das Motorantriebs-Richtungssignal und das zwei- 

tikmodul, einen Motorsteuerungs-Ausgangsmodul zum 65 te Lenksignal nicht miteinander abereinstimmen, vor- 

Liefern des Hiifsdrehmomentsignals und des Motoran- ausgesetzt das Koinzidenz-ZDiskrepanzsignal gibt den 

triebs-Richtungssignals an die Motorantriebs-Steuer- Diskrepanzzustand an. ^ , l 

einrichtung, sowie einen mit d n AusgSngen des Motor- Bei der Steuerung nach dem zweiten Gesichtspunkt 
i 
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der Erfindung kann eine Logikschaltung vorgesehen diagnose angebendes Signal zwischen dem Hauptpro- 
und mit den Ausgangen des ersten und des zweiten zessor und dem Nebenprozessor ubertragen wird. Dar- 

Prozessors sowie dem Eingang der Motorantriebs- uberhinaus isteineSignalunterbrechungsschaltungvor- 

Steuereinrichtung verbunden sein, urn deren Steuerbe- gesehen, urn die Lieferung der Antriebssteuerinforma- 
trieb freizugeben, wenn das von dem ersten Prozessor 5 tionen von dem Hauptprozessor oder alternativ von 
gelieferte Drehmomenthilfssignal und das von dem dem Nebenprozessor zu der Motorantriebseinrichtung 

zweiten Prozessor gelieferte zweite Antriebsrichtungs- zu unterbrechen, wenn das von dem Prozessor empfan- 

signal logisch iibe reins timmen. gene Diagnoseergebnis-Anzeigesignal das Auftreten ei- 

Aus der obigen Beschreibung ist zu verstehen, daB nes Fehlerzustands in wenigstens dem Hauptprozessor 

aufgrund der Anordnung der Steuerung nach dem zwei- 10 oder dem Nebenprozessor angibt. 

ten Gesichtspunkt der Erfindung die Lieferung des Frei- Bei einer bevorzugten Form zur Realisierung des 

gabesignals zu der Motorenergieversorgungs-Steuer- dritten Gesichtspunkts der Erfindung konnen die An- 
schaltung und damit die Energieversorgung zu dem Mo- triebssteuerinformationen Motorantriebsstrom-Steuer- 

tor gesperrt ist, wenn das eine Diskrepanz angebende informationen zur Steuerung des an den Motor geliefer- 

Koinzidenz/Diskrepanzsignal von dem Hauptprozessor 15 ten elektrischen Stroms, Motorantriebs-Richtungsinfor- 

uber eine Zeitdauer weiter abgegeben wird, die linger mationen, die eine Richtung angeben, in der der Motor 

als die vorbestimmte Zeit ist, oder wenn die Diskrepanz gedreht werden soil, sowie Motorenergieversorgungs- 

zwischen dem von dem Hauptprozessor gesendeten Steuerinformationen zum Steuern der Energieversor- 

Antriebsrichtungssignal und dem von dem Nebenpro- gung des Motors umfassen. In diesem Fall kann der 

zessor bestimmten Lenkrichtungssignai fortlaufend 20 Signalunterbrechungsmodul aus einer ersten Logikpro- 

uber eine Zeitspanne erfafit wird, die langer ais ein vor- duktschaitung zur Bestimmung eines Logikprodukts 

bestimmter Wert ist, seibst wenn das die Diskrepanz zwischen der von dem Hauptprozessor ausgegebenen 

angebende Koinzidenz-/Diskrepanzsignal innerhalb ei- Motorantriebsstrom-Steuerinformationen und den yon 

nes kurzerenZeitraumsals der vorbestimmten Zeit ver- dem Nebenprozessor erzeugten Motorantriebs- Rich- 

schwindet Damit laBt sich die Betriebszuverlassigkeit 25 tungsinformationen auf der Grundlage der von dem 

der Servolenksteuerung mit einer vereinfachten und ko- Hauptprozessor empfangenen Motorantriebs- Rich- 

stengiinstigen Schaltungskonfiguration deutlich verbes- tungsinformationen sowie einer zweiten Logikprodukt- 

sern. Der Nebenprozessor, der eine geringere Verarbei- schaltung zum Bestimmen eines Logikprodukts zwi- 

tungsfahigkeit als der Hauptprozessor haben kann, schen den oben erwahnten Motorenergieversorgungs- 

kann durch eine handeisubliche, kostengfinstige CPU 30 Steuerinformationen und den Motorenergieversor- 

gebildet seia Auf diese Weise laBt sich eine hohe Sicher- gungs-Steuerinformationen bestehen, die von dem Ne- 

heit fur die motorgetriebene Servolenksteuerung auf- benprozessor auf der Grundlage des von dem Haupt- 

grund einer solchen Anordnung sicherstellen, wo die prozessor Qbertragenen Motorenergieversorgungs- 

elektrische Energieversorgung zu dem Antriebsmotor Steuersignals erzeugt werden. 

gesperrt ist, wobei der Motorantriebs-Steuerbetriebun- 35 Der Hauptprozessor kann einen ersten Arithmetik- 

wirksam gemacht wird, wenn sich eine anormale Situa- modul umfassen, urn arithmetisch die Motorantriebs- 

tion wie ein Oberlauf des Hauptprozessors oder eine strom-Steuerinformationen und die Motorantriebs- 

ahnliche Stoning dort und/oder in den peripheren Ein- Richtungsinformationen auf der Grundlage eines von 

richtungen uber eine vorbestimmte Zeitdauer fortsetzt, dem Ausgang eines Drehmomentsensors ausgelesenen 

die eine Sicherheitszeitdauer des Servolenksystems 40 Lenkdrehmomentsignals sowie eines von dem Ausgang 

uberschreitet, wodurch der nachteilige EinfluB des Feh- eines Fahrzeuggeschwindigkeitssensors ausgelesenen 

lerzustands oder der Stdrung des Hauptprozessors und Fahrzeuggeschwindigkeks-Sensorsignais zu bestim- 

anderer auf den Betrieb des Servolenksystems zufrie- men, einen Signalubertragungsmodul, um wenigstens 

denstellend unterdruckt werden kann. die Motorantriebs-Richtungsinformationen an den 

DarQber hinaus ist nach einem dritten Gesichtspunkt 45 zweiten Prozessor zu senden, sowie einen ersten Spei- 

der Erfindung eine Steuerung fiir ein motorgetriebenes cher zum Speichern der Motorantriebs-Richtungsinfor- 

Servolenksystem eines Kraftfahrzeugs vorgesehen, die mationen und der Motorantriebs-Strominformationen, 

einen mit einer Hauptenergieversorgungsquelle ver- wahrend die zweite Prozessoreinrichtung einen zweiten 

bundenen Elektromotor zum Erzeugen eines Hilfsdreh- Arithmetikmodul umfassen kann, um auf der Grundlage 

moments umfaBt, um einen Fahrer bei der Handhabung 50 des Lenkdrehmomentsignals arithmetisch zweite Mo- 

eines Lenkrads des Kraftfahrzeugs zu unterstQtzen. Die torantriebs-Richtungsinformationen zu bestimmen, ei- 

Vorrichtung weist einen Hauptprozessor und einen Ne- nen Vergleichsmodul zum Vergleich der von dem zwei- 

benprozessor zur arithmetischen Bestimmung von An- ten Arithmetikmodul bestimmten Motorantriebs-Rich- 

triebssteuerinformationen fur den Elektromotor auf, um tungsinformationen mit den von dem Hauptprozessor 

dadurch das von dem Elektromotor erzeugte Hilfsdreh- 55 empfangenen Motorantriebs-Richtungsinformationea 

moment auf der Grundlage der von auflen gelieferten einen zweiten Diagnosemodul, um auf der Grundlage 

Fahrinformationen des Kraftfahrzeugs zu steuern. Der des Vergleichsergebnisses zu entscheiden, ob ein Feh- 

Haupt- und der Nebenprozessor wirken zusammen, um lerzustand in dem Hauptprozessor und den damit ver- 

auf der Grundlage der Ergebnisse einer arithmetischen bundenen Einrichtungen auftritt, um dadurch das Dia- 

Bestimmung gegenseitig das Auftreten eines Fehlerzu- 60 gnoseergebnis- Anzeigesignal zu erzeugen, das das Auf- 

stands zu diagnostizierea Eine Motorantriebsschaltung treten eines Fehlerzustands angibt, wenn die Entschei- 

ist vorgesehen, um auf der Grundlage der von der dung positiv ausfallt Der Signalunterbrechungsmodul 

Hauptprozessoreinrichtung und der Nebenprozessor- des Nebenprozessors wird in Reaktion auf das das Auf- 

einrichtung verfQgbaren Antriebssteuerinformationen treten eines Fehlerzustands angebende Diagnoseergeb- 

Motorantriebssignale zum Antrieb des Elektromotors 65 nisstgnal aktiviert Das Diagnoseergebnissignal wird 

auszugeben, wobei der Haupt- sowie der Nebenprozes- uber den Signdlsende-/Empfangsmodul zu dem ersten 

sor einen Signalsende-ZEmpfangsmodul umfaBt, um zu Prozessor ubertragen. 

ermdglichea daB ein das Ergebnis der Fehlerzustands- Der Hauptprozessor kann ferner^men ersten Dia- 
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gnosemodul umfassen, der auf das von dem zweiten zweiten Ausfuhrungsform der Erfindung; 

Prozessor empfangene Diagnoseergebnissignal rea- Fig. 6 ein Biockdiagraram zur schematischen Darstel- 

giert, urn dadurch auf der Grundlage der in dem Spei- lung der Funktionsstruktur einer Haupt-CPU der in 

cher gespeicherten Motorantriebsstrom-Steuerinfor- Fig. 5 gezeigten Steuervomchtung; 

tnationen und der Motonmtriebs-Richtungstoformatio- 5 Fig. 7 ein FluBdiagramm zur Veranschauhchung des 

nen sowie, nach dem Empfang des Diagnoseergebnissi- Betriebs der Haupt-CPU der in Fig, 5 gezeigten Steuer- 

gnais, der entsprechenden, auf der Grundlage des von vorrichtung; 

den Ausgangen des Lenkdrehmomentsensors bzw. des Fig. 8 ein FluBdiagramm zur Veranschauhchung des 

Fahrzeuggeschwindigkeitssensors ausgelesenen Lenk- Betriebs des Nebenprozessors oder der Neben-CPU 

drehmomentsignaisunddesFahrzeuggeschwindigkeits- to der in Fig. 5 gezeigten Steuervomchtung; 

signals arithmetisch bestimmten Informationen zu ent- Fig. 9 eine Ansicht zur graphischen Veranschauh- 

scheiden, ob in dem Hauptprozessor und/oder den die- chung der Beziehung zwischen dem Betrieb eines Lenk- 

sem zugeordneten Einrichtungen ein Fehlerzustand auf- rads und einem Ausgangssignal eines in der in Fig. 1 und 

tritt, sowie einen ersten Sperrmodul, urn den Betrieb der 5 gezeigten Steuervomchtung verwendeten Drehmo- 

Motorantriebseinrichtung zu sperren, wenn von dem 15 mentsensors; 

ersten Diagnosemodul das Auftreten eines Fehlerzu- Fig. 10 eine Ansicht zur graphischen Veranschauli- 

stands entschieden ist chung des Betriebs des in Fig. 2 und 7 gezeigten Motor- 

Bei einer weiteren bevorzugten Form kann der steuerungs-Arithmetikmoduls zum Bestimmen eines 

Hauptprozessor ferner einen Entscheidungsmodul urn- Hilfsdrehmoments r das von einem Antriebsmotor des 

fassen, urn zu entscheiden, daB in dem Nebenprozessor 20 Servolenksteuersystems in AbhSngigkeit von den Aus- 

und/oder den diesem zugeordneten Einrichtungen ein gangssignalen eines Drehmomentsensors und eines 

Fehlerzustand auftritt, wenn das Ergebnis der von dem Fahrzeuggeschwindigkeitssensors erzeugt werden soil; 

ersten Diagnosemodul getroffenen Entscheidung zeigt, Fig. 11 ein schematisches Schaltungsdiagramm zur 

daB in der Hauptprozessoreinrichtung und/oder den in Darstellung einer Anordnung eines Servolenksystems 

Zuordnung zu der Hauptprozessoreinrichtung vorgese- 25 mit einer Steuervomchtung nach einer dritten AusfUh- 

henen Einrichtungen kein Fehlerzustand auftritt, sowie rungsform der vorliegenden Erfindung; 

eine Einrichtung zum Sperren der Obertragung der An- Fig. 12 ein FluBdiagramm zur Veranschaulichung der 

triebssteuerinformationen zu dem Nebenprozessor. von einem Hauptprozessor (CPU) der in Fig. 1 1 gezeig- 

Aus der obigen Beschreibung ist zu verstehen, daB ten Steuervomchtung durchgefQhrten Verarbeitungs- 

aufgrund der Anordnungen nach dem dritten Gesichts- 30 operationen; und 

punkt der Erfindung nicht nur der Hauptprozessor bei Fig. 13 ein FluBdiagramm zur Veranschaulichung der 

Erfassung eines Fehlers oder eines Fehlerzustands als von dem in Fig. 11 gezeigten Nebenprozessor (CPU) 

Ergebnis der Fehlerzustandserfassung die Lenkdrehmo- durchgefahrten Verarbeitungsoperationen. 

ment-Erzeugungssteuerung anh&lt, sondern daB auch Nun wird die vorliegende Erfindung im einzelnen in 

der Nebenprozessor die Verarbeitung zum Anhalten 35 Verbindung mit bevorzugten oder beispielhaften Aus- 

der Lenkdrehmoment-Erzeugungssteuerung durch- fiihrungsformen unter Bezug auf die Zeichnungen be- 

fuhrt Auf diese Weise laBt sich die Zuverlassigkeit der schrieben. 

Lenkhilfe-Drehmomentserzeugung durch den Elektro- Fig. t ist ein Diagramm, das eine Schaltungskonfigu- 

motor insbesondere aufgrund der Anordnung deutlich ration eines motorgetriebenen Servolenksystems nach 

verbessern, daB durch die Neben-CPU eine Redundanz 40 einer ersten Ausfuhrungsform der Erfindung zeigt 

vorgesehen ist, urn die von dem Hauptprozessor durch- Unter Bezug auf Fig. 1 ist eine Steuervomchtung 1 

gefOhrte Lenkdrehmoment-Erzeugungssteuerung auch zum Steuern eines Elektromotors 5, der ein Hilfsdreh- 

dann zu ergSnzen, wenn die Verarbeitung zum Anhalten moment zur Unterstutzung des Fahrers bei der Hand- 

der Drehmomenterzeugung unzulanglich oder unvoll- habung eines Lenkrads eines Kraftfahrzeugs erzeugen 

stSndig ist, da in der Haupt-CPU ein Fehlerzustand auf- 45 kann, mit einem Drehmomentsensor 3 zum Erfassen 

tr j tt eines von dem Fahrer auf ein (nicht gezeigtes) Lenksy- 

Die obengenannten Aufgaben, Merkmale und damit stem aufgebrachtes Lenkdrehmoment sowie mit einem 

verbundenen Vorteile der vorliegenden Erfindung sind Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 4 zum Erfassen der 

deutlicher aus der LektQre der folgenden Beschreibung Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs versehen. Der 

ihrer bevorzugten Ausftihrungsformenzu verstehen, die 50 Drehmomentsensor 3 und der Fahrzeuggeschwindig- 

nur beispielhaf t unter Bezug auf die Zeichnungen gege- keitssensor 4 wirken zusammen, urn eine Eingabesignal- 

ben ist Darin zeigen einrichtung der Steuervomchtung nach der Erfindung 

Fig. 1 ein Diagramm zur aligemeinen Darstellung ei- zu biidea Die Steuervomchtung 1 steuert die Energie- 

ner Schaltungskonfiguradon eines motorgetriebenen versorgung zu dem Elektromotor 5 aus einer Bordbat- 

Servolenksystems mit einer Steuervomchtung nach ei- 55 terie 2 in Abhangigkeit von den Ausgangssignalen der 

ner ersten Ausfuhrungsform der Erfindung; Sensoren 3 und 4, wie dies im folgenden beschrieben 

Fig. 2 ein f unkdonelles Blockdiagramm eines Haupt- wird. 

prozessors oder der CPU der in Fig. 1 gezeigten Steuer- Die Steuervomchtung 1 umf aBt erne Hauptzentral- 

vorrichtung; verarbeitungseinheit oder CPU 6, die als erster Prozes- 

Fig. 3 ein' FluBdiagramm zur Veranschaulichung der 60 sor oder Arithmetikeinrichtung der Steuervomchtung 

von dem Hauptprozessor durchgefuhrten Verarbei- nach der Erfindung dient, eine Neben-CPU 7, die im 

Vergleich zur Haupt-CPU 6 eine geringere Verarbei- 

Fig.4 ein FluBdiagramm zur Veranschaulichung der tungskapazitat oder -leistung aufweist und als zweite 

von dem in der in Fig. 1 gezeigten Steuervomchtung Prozessoreinrichtung der Steuervomchtung nach der 

aufgenommenen Nebenprozessor (CPU) durchgefQhr- es Erfindung dient, eine FConstantspannungs-Energiever- 

ten Verarbeitung; sorgungsschaltung 8, die uber eine Sicherung oder eine 

Fig. 5 die Configuration eines motorgetriebenen Ser- ahnHche Sicherheitseinrichtung mit der Batterie 2 ver- 

volenksystems mit einer Steuervomchtung nach einer bunden ist, urn die Haupt-CPU 6 und die Neben-CPU 7 
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sowie weitere Kotnponenten der Steuervorrichtung 1 
mit einer vorbestimrnten Konstantspannung zu versor- 
gen, sowie SchnittsteUenschaltungen 9 und 10 zur Bil- 
duog der Ausgangssignaie des Drehmomentsensors 3 
und des Fahrzeuggeschwindigkeitssensors 4, die uber 
einen ersten Datenbus 11 an die Haupt-CPU 6 und die 
Neben-CPU 7 geliefert werden soilen. 

In der Steuervorrichtung 1 sind die Haupt-CPU 6 und 
die Neben-CPU 7 uber einen zweiten Datenbus 12 ver- 
schaltet, durch den Antriebsrichtungssignale cl und c2, 
die eine Richtung im Uhrzeigersinn (vorwarts) bzw. ge- 
gen den Uhrzeigersinn (ruckwarts) angeben, fur den 
Elektrornotor 5 sowie ein Energieversorgungsfreigabe- 
signal al zur Steuerung des Betriebs einer Motorener- 
gieversorgungs-Steuerschaltung 16 von der Haupt- 
CPU 6 zu der Neben-CPU 7 ubertragen werden. 

Die Haupt-CPU 6 weist Ausgangsanschlusse Al, Bl, 
B2, Cl und C2 auf, wahrend die Neben-CPU 7 Aus- 
gangsanschlusse A2, C3 und C4 aufweist. Eine erste 
UND-Schaltung 13 weist einen EingangsanschluB auf, 
der mit dem AnschluB Al der Haupt-CPU 6 verbunden 
ist und mit dem Energieversorgungs-Freigabesignal al 
zur Steuerung der Motorenergieversorgungs-Steuer- 
schaltung 16 beaufschlagt wird, wahrend der andere 
EingangsanschluB der ersten UND-Schaltung 13 mit 
dem AnschluB A2 der Neben-CPU 7 verbunden ist, der 
mit einem zweiten Energieversorgungs-Freigabesignal 
a2 versorgt werden soil, das sich aus der Verarbeitung 
des ersten Energieversorgungssignals al durch die Ne- 
ben-CPU 7 ergibt Ein Eingang einer zweiten UND- 
Schaltung 14 ist mit dem AusgangsanschluB Bl der 
Haupt-CPU 6 verbunden, urn mit einem PBM- (Puls- 
breiten-Modulations)-Signal bl zur Steuerung des Be- 
triebs des Elektromotors 5 in einer Richtung (z. B. im 
Uhrzeigersinn oder in Vorwartsrichtung) versorgt zu 
werden, und der andere Eingang ist mit dem Ausgangs- 
anschluB C3 der Neben-CPU 7 verbunden, um mit ei- 
nem Antriebsrichtungssignal c3 versorgt zu werden, das 
ebenfalls die Vorwartsdrehung des Elektromotors 5 an- 
gibt SchlieBlich weist eine dritte UND-Schaltung 15 
einen Eingang auf, der mit einem AusgangsanschluB B2 
der Haupt-CPU 6 verbunden ist und mit einem zweiten 
PBM-Signal b2 zur Steuerung des Betriebs des Elektro- 
motors 5 in der anderen Richtung (z, B. gegen den Uhr- 
zeigersinn oder in Ruckwartsrichtung) versorgt wird, 
und der andere Eingang ist mit dem AnschluB c4 der 
Neben-CPU 7 verbunden, um mit einem Antriebsrich- 
tungssignal c4 versorgt zu werden, das die Riickwarts- 
drehung des Elektromotors 5 angibt 

Die Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung 16 
kann durch ein Relais oder ein ahnliches Element verse- 
hen sein, um in Reaktion auf den Ausgang der UND- 
Schaltung 13 eiektrische Energie uber im folgenden be- 
schriebene H-formige Briickenschaltungen an den An- 
triebsmotor 5 zu liefern. Andererseits weist die Motor- 
treiber-Steuerschaltung 17 Eingange auf, die mit den 
Ausgangsanschlussen der zweiten UND-Schaltungen 
14 und 15 bzw. den Ausgangsanschlussen cl und C2 der 
Haupt-CPU 6 verbunden sind, um auf der Grundiage 
der Ausgangssignaie der zweiten und der dritten UND- 
Schaitung 14, 15 sowie den von der Haupt-CPU 6 ausge- 
benen Antriebsrichtungssignalen cl und c2 Motortrei- 
bersignale zu erzeugen. 

Der AusgangsanschluB der Mot renergieversor- 
gungs-Steuerschaltung 16 ist mit den Drain-Elektroden 
v n FETs (Feldeffekttransistoren) 18, 19 verbunden, die 
in einer H-formigen Bruckenschaltungskonfiguration 
verbunden sind, wobei die Source-Elektroden dieser 



FETs 18 und 19 mit den Drain-Elektroden von FETs 20 
und 21 verbunden sind, die ebenso in einer H-formigen 
Bruckenschaltungskonfiguration verbunden sind, wobei 
ihre Source-Elektroden geerdet sind Die Gate-Elektro- 

5 den der FETs 18, 19, 20 und 21 sind jeweils mit den 
Ausgangsanschlussen der Motorantriebs-Steuerschal- 
tung 17 verbunden, wobei ein Obergang zwischen der 
Source- Elektrode des FETs 18 und der Drain-Elektrode 
des FETs 20 mit einem AnschluB des Antriebsmotors 5 

io verbunden ist, wahrend ein Obergang zwischen der 
Source- Elektrode des FETs 19 und der Drain-Elektrode 
des FETs 21 mit dem anderen AnschluB des Elektromo- 
tors 5 verbunden ist Im ubrigen wirken die Motoran- 
triebs-Steuerschaltung 17 und die FETs 18, 19, 20 und 21 

15 zusarnmen, um die Antriebseinrichtung zu bilden, die 
einen Teil der Steuervorrichtung nach der Erfindung 
ausmacht 

Die Beschreibung ist als nachstes auf den Betrieb des 
in der oben beschriebenen Struktur ausgefuhrten mo- 

20 torgetriebenen Servolenksystems gerichtet 

Die mit elektrischer Energie aus der Batterie 2 ge- 
speiste Konstantspannungs-Versorgungsschaitung 8 er- 
zeugt eine Konstantspannung, die an die Haupt-CPU 6 
bzw. die Neben-CPU 7 geliefert wird. Das Ausgangssi- 

25 gnal des Drehmomentsensors 3 wird von der Schnitt- 
stellenschaltung 9 ausgelesen, um in ein Lenkdrehmo- 
mentsignal umgewandelt zu werden, das ein von dem 
Fahrer auf das Lenkrad aufgebrachtes Drehmoment an- 
gibt Das so erzeugte Lenkdrehmomentsignai wird uber 

30 den ersten Datenbus It sowohl an die Haupt-CPU 6 als 
auch an die Neben-CPU 7 geliefert 

Ebenso wird das Ausgangssignal des Fahrzeugge- 
schwindigkeitssensors 4 von der Schnittsteilenschaltung 
10 ausgelesen, um in ein Signal umgewandelt zu werden, 

35 das die Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs angibt (d h. 
das Fahrzeuggeschwindigkeitssignal) und dann uber 
den ersten Datenbus 11 sowohl zu der Haupt-CPU 6 als 
auch zu der Neben-CPU 7 geliefert wird 

Die Haupt-CPU 6 verarbeitet die von den Schnittstel- 

40 lenschaltungen 9 und 10 gelieferten Eingangssignale 
nach einem solchen Programm, wie es in Fig. 3 veran- 
schaulicht ist; das Programm ist in einem internen ROM 
(Festwertspeicher) der Haupt-CPU 6 gespeichert, um 
dadurch das erste Energieversorgungs-Freigabesignal 

45 al zu erzeugen, das den An-/Au3-Betrieb der Motor- 
energieversorgungs-Steuerschaltung 16 steuert, die 
zum An- oder Ausschalten der Energieversorgung des 
Antriebsmotors 5 ausgelegt ist Dann wird das Energie- 
versorgungs-Freigabesignai al an einen Eingang der er- 

50 sten UND-Schaltung 13 angelegt und gleichzeitig uber 
den zweiten Datenbus 12 an die Neben-CPU 7 ubertra- 
gen. 

Die Haupt-CPU 6 bestimmt ferner arithmetisch, bzw. 
sie berechnet den Antriebsstrom und die Antriebsrich- 

55 tung fur den Elektrornotor 5 auf der Grundiage des uber 
die SchnittsteUenschaltungen 9 und 10 eingegebenen 
Drehmomentsensorsignals und des Fahrzeuggeschwin- 
digkeitssensorsignals, um dadurch die Antriebsrich- 
tungssignale cl und c2 zu erzeugen, die die Vorwarts- 

60 bzw. die Ruckwartsdrehung des Mot rs 5 angeben, so- 
wie die PBM-(Pulsbreitenmodulations)-Signale bl und 
b2, die GroBen des Motorstroms in der Vorwarts- bzw. 
RQckwartsrichtung angeben. Die Antriebsrichtungssi- 
gnale cl und c2 werden direkt an die Motorantriebs- 

65 Steuerschaltung 17 angelegt, wahrend die PBM-Signale 
bl und b2 an die UND-Schaltungen 14 bzw. 15 geliefert 
werden. 

Andererseits empfangt die Neben-CPU 7 uber den 
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zweiten Datenbus 12 von der Haupt-CPU 6 die An- Unter Bezug auf Fig. 2 bis 4 wird als nachstes erne 

triebsrichtungssignale cl und c2 sowie das Energiever- Beschreibung der funktioneUen Konfigurationen und 

orS Freigabesignal al, urn dadurcb die Antriebs- der Operationen der Haupt-CPU 6 und der Neben-CPU 

ricKgssignale c3 und c4, die die Vorwarts- und Ruck- 7 der in Fig. 1 gezeigten Servolenkungs-Steuervornch- 

wartsdrehung des Elektromotors 5 angeben, sowie das 5 tunggegeben. 

Energieversorgungs-Freigabesignal a2 abzuleiten. um Fig. 2 1st ein funktioneUes Blockdiagramm der Haup - 

KergieVersoriung zu dem Elektromotor 5 Qber die CPU 6. Unter Bezug auf die F.gur besteht die Haupt- 

Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung 16 zu steu- CPU 6 aus einem Drehmomentseiisor.Eingabemodul 61 

era wobei die Signale cl. c4 und a2 an die UND-Schal- zum Auslesen des Signals, das das von dem Fahrer auf 

tuneen 14 bzw. 15 und 13 angelegt werden. Auf diese 10 das Lenkrad aufgebrachte Unkdrehmoment angibt, et- 

Weise werden die an die Motorantriebs-Steuerschal- nem Fahrzeuggeschwmdigkeits-Eingabemodul 62 zum 

tuns 17 gelieferten Antriebsrichtungssignale cl und c2 Ausiesen des von dem Fahrzeuggeschwmdigkwtssensor 

und das Energieversorgungs-Freigabesignal al fflr die 4 erfaBten Fahraeuggeschwmdigkeitssignals, emem 

Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung 16 von der Motorsteuerungs-Arithmettkmodul 63 zum Bestimmen 

Neben-CPU 7 verarbeitet, wodurch die erwahnten Si- 15 der Antriebsrichtung und des Antnebsstroms fur den 

male c3. c4 und a2 erzeugt werden. Motor 5 auf der Basis des ausgelesenen Lenkdrehmo- 

Zu diesem Zeitpunkt soUte daran erinnert werden, mentsignals und des Fahrzeuggsschwindigkeitssignals, 

daB die Neben-CPU 7 im Vergleich mit der Haupt-CPU einem Motorsteuerangs-Ausgabemodul 64. das zum 

6 eine seringere Verarbeitungsfahigkeit oder eine Steuern des Motorstroms (dh. des Motordrenmo- 

schwachere Leistung aufweist Da also die Haupt-CPU 20 ments) und der Drehrichtung des Motors 5 dient , sowie 

6dieHauptlastderVerarbeitungdesvondenSchnitt- einem Motorsteuerungsdaten-Ubertragungsmodul 65 

stellenschaltungen 9 und 10 gelieferten Drehmoment- zur Abgabe des Motorantnebs-Richtungssignals und 

sensorsignals und des Fahrzeuggeschwtndigkeitssignals anderer an die Neben-CPU 7 auf der Grundlage des 

tragt um dadurch die Antriebsrichtung des Blektromo- Ausgangs des Motorsteuerungs-Anthmeukmoduls 63. 

tors 5 sowie die Energieversorgungzu steuern, dient die 25 Andererseits besteht die Neben-CPU 7 aus einem 

Neben-CPU 7 einfach dazu, das von der Haupt-CPU 6 Drehmoment-Eingabemodul zum Auslesen des das 

Ober den zweiten Datenbus 12 Qbertragene Antriebs- Unkdrehmoment angegebenden Signals, emem Fahr- 

richtungssignal mit dem entsprechenden, von der Ein- zeuggeschwindigkeits-Eingabemodul zum Auslesen der 

eanesschnittstelle 10 gelieferten Sensorsignal zu ver- Fahrgeschwindigkeit des Kraftfahrzeugs, einem Motor- 

fileichen,wahrend das von der Haupt-CPU 6 abertrage- 30 antriebsrichtungs-Arithmetikmodul zum Bestimmen 

ne Signal al als Signal a2 direkt ausgegeben wird. Mit der Antriebsrichtung fflr den Antnebsmotor 5 auf der 

anderen Worten, die Neben-CPU 7 wird dazu verwen- Grundlage des Lenkdrehmoments und der Fahrzeugge- 

det eine Entscheidung Qber das radgtiche Auftreten ei- schwindigkeitsinformationen, einem Motorsteuerungs- 

nesFehlerzustandsindenperipherenEinrichtungenwie daten-Empfangsmodul zum Empfang der von der 

demDrehzahlsensor3,demFahrzeuggeschwindigkeits- 35 Haupt-CPU 6 ttbertragenen Motorsteuerdaten, einem 

sensor 4, den Schnittstellenschaltungen 9 und 10 und der Motorantriebsrtehtungs-Komparatormodul zum Ver- 

Hauot-CPU 6 zu treffea Wird als Ergebnis des oben gleich der von der Haupt-CPU 6 ubertragenen Motor- 

erwahnten Vergleichs ein Fehlerzustand oder eine St6- antriebs-Richtungsdaten nut der von dem obenerw&hn- 

runeerfaBt. und wenn der fehlerhafte Zustand Ober eine ten Arithmetikmodul bestimmten Drehrichtung des 

vorbestimmteDauer,z.B.O,lSekundenoderlangeran- 40 Motors 5, einem Motorenergieversorgungs-Steuerrno- 

dauert dann wird entechieden, daB ein feblerhafter Zu- dul zur Abgabe eines Steuersignals zur Freigabe oder 

stand oder eine Stdrung aufgetreten ist, woraufhin die Sperrung der Energieversorgung zu dem Antnebsmo- 

Neben-CPU 7 den Logikpegel des Energieversorgungs- tor 5 in Abhangigkeit yon dem Ergebnis des oben er- 

Freigabesignals a2 und des Antriebsrichtungssignals c3 wahnten Vergleichs, d. h. ob der Vergleich eine Koinzi- 

oder c4 umschaltet, so daB die UND-Schaltungen 13 45 denz oder alternativ eine Diskrepanz ergibt, die sich 

und 14 (oder 15) fur die Ausgabe der jeweiligen Signale Qber einen vorbestimmten Zeitraum fortsetzt, einem 

deaktiviert sind Insbesondere werden die von der Motorantriebs-Freigabesignalmodul zum Erzeugen ei- 

Hauot-CPU 6 bzw. der Neben-CPU 7 ausgegebenen nes Motorantriebs-Freigabestgnals auf der Grundlage 

Energieversorgungs-Freigabesignale al und a2 von der der von der Haupt-CPU 6 ubertragenen Motortreiber- 

erstenUND-Schaltungl3IogischUND-verknQpft,wo- 50 daten, einem Fehlerzustands- oder Storungsentschei- 

bei das daraus ausgegebene Logikproduktsignal an die dungsmodul zum Bestimmen ernes Zeitraums, wahrend 

Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung 16 geUefert dessen das Ergebms des von dem oben erwahnten Ver- 

wird Andererseits werden das von der Haupt-CPU 6 gleichsmodul durchgefuhrten Vergleichs noch die Dis- 

bzw'der Neben-CPU 7 ausgegebene PBM-Signal bl krepanz anzeigt, einem Motorenergieyersorgungs- 

und das Antriebsrichtungssignal c3 von der zweiten 55 Spemnodul zum Erzeugen eines Signals, das die Ener- 

UND-Schaltung 14 logisch UND-verknQpft, wobei der gieversorgung zum Antnebsmotor 5 sperrt, wenn der 

Ausgang an die Motorantriebs-Steuerschaltung 17 ge- oben erwahnte Fehlerzustand oder die Stoning ent- 

Hefert wird. Ferner werden das PBM-Signal b2 und das schieden 1st, sowie einem Motorbetneb-Sperrmodul 

Antriebsrichtungssignal c4 von der UND-Schaltung 15 zum Erzeugen eines Signals, das den Antneb des An- 

logisch UND-verknflpf t. wobei der Ausgang an die Mo- eo triebsmotors 5 sperrt; aUerdmgs ! sind die oben erwahn- 

torantriebs-Steuerschaltung 17 gelief ert wird. ten Komponemenmodule der Neben-CPU 7 aus der 

Die Motorantriebs-Steuerschaltung 17 liefert auf der Veranschauhchung m den Zeichnungen w ggelassea 

Grundlage der Ausgange der UND-Schaltung 14 oder Als nachstes wendet sich die Beschreibung unter Be- 

15 sowie des von der Haupt-CPU 6 gelieferte Antriebs- zug auf Fig. 3 und 4 dem Betneb dlr Servolenkungs- 

richtungssignals cl oder c2 dasTreibersignal an die Ga- 6 5 Steuervornchtung zu. . 

"e-Elektroden der FETs 18; 21 bzw. 19; 20, um dadurch Zunachst best die Haupt-CPU 6 in emem Schntt SI 
den Motorstrom des Antriebsmotors 5 und dessen ein Drehmomentsensorsignal von dem Drehmoment- 

DrehSuingzusteuenL sensor 3 aus und dann m emem Schntt S2 em Fahrzeug- 
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geschwindigkeitssignal von dem Fahrzeuggeschwindig- 
keitssensor 4, um dadurch in einem Schritt S3 auf der 
Grundlage dieser Signale die dem Antriebsmotor 5 zu 
liefernde elektrische Energie zu berechnen. Das ausge- 
lesene Drehmomentsensorsignal und das Fahrzeugge- 
schwindigkeitssignal werden an den in Fig. 2 gezeigten 
Motordrehmoment-Arithmeu'kmodul 63 geliefert 

In einem Schritt S4 bestimmt der Motorsteuerungs- 
Arithmetikmodul 63 automatisch das PBM-Signal bl 
oder b2, das die Sollantriebsleistung P sowie das An- 
triebsrichtungssignal cl oder c3 auf der Grundlage des 
Drehmomentsensorsignals, des Fahrzeuggeschwindig- 
keitssignals und anderer Lenkinformationssignale wie 
einem Signal bestimmt, das die Winkelstellung des 
Lenkrads angibt, einem Winkelgeschwindigkeitssignal 
des Lenkrads und ahnlichem, wie dies im folgenden in 
Verbindung mit einer zweiten Ausf uhrungsform der Er- 
findung unter Bezug auf Fig- 9 und 10 beschrieben wird, 
wobei das PBM-Signal bt oder b2 und das Antriebsrich- 
tungssignal cl oder c2 an den Motorsteuerungs-Ausga- 
bemodul 64 geliefert werden. Gieichzeitig wird dem 
Motorsteuerdaten-Obertragungsmodul 65 auch das An- 
triebsrichtungssignal cl oder c2 geliefert (Schritte S5 
undS6). 

In diesem Zusammenhang wird beispielsweise ange- 
nommen, daB die Antriebsrichtungssignale cl und c3 auf 
einen H-Pegel n l M gesetzt werden, wenn der Antriebs- 
motor 5 in Vorwartsrichtung gedreht werden soli, die 
der Drehung des Lenkrads im Uhrzeigersinn entspricht, 
wahrend dann, wenn der Antriebsmotor 5 in ROckwarts- 
richtung angetrieben werden soil, das Antriebssignal c2 
und c4 jeweils auf einen H-Pegel "1" gesetzt werden. 

Andererseits liest die Neben-CPU 7 das Drehmo- 
mentsensorsignal von dem Drehmomentsensor 3 aus, 
wahrend sie das Fahrzeuggeschwindigkeitssignal von 
dem Fahrzeuggeschwindigkeitssensor4 ausiiest (Schrit- 
te SI 1 und SI 2). 

Da der Motorantriebssteuerungs-Arithmetikmodul 
der Neben-CPU 7 im Vergleich zur Haupt-CPU 6 be- 
zuglich der Verarbeitungsieistung schwach ist, ist er so 
programmiert, daB er in einem Schritt S13 nur die An- 
triebsrichtung des Antriebsmotors 5 aus dem Lenkdreh- 
moment, der Fahrzeuggeschwindigkeit und ahnlicher 
Informationen bestimmt, ohne arithmetische Operatio- 
nen zur Berechnung des Motorausgangsdrehmoments 
durchzuftihren, wozu eine eher komplizierte Verarbei- 
tung erforderlich ist, wie dies oben unter Bezug auf Fig* 
2 beschrieben wurde. 

Andererseits empfangt der Motorausgangsdrehmo- 
mentdaten-Empfangermodul der Neben-CPU 7 fiber 
den zweiten Datenbus 12 von der Haupt-CPU 6 bei 
jedem Rechenzyklus (z. B. alle 1 rns) der Haupt-CPU 6 
(Schritt 14) das dem Antriebsrichtungssignal cl oder c2 
entsprechende Signal 

In dem Motorantriebsrichtungs-Vergleichsmodul der 
CPU 7 wird die durch die von dem Arithmetikmodul 63 
der Haupt*CPU 6 fibertragenen Motorantriebs-Steuer- 
daten angegebene Antriebs- oder Drehrichtungdes An- 
triebsmotors 5 mit der Antriebsrichtung des Antriebs- 
motors 5 verglichen, wie sie von der Neben-CPU 7 
selbst bestimmt worden ist (Schritt SI 5). Zetgt das Er- 
gebnis dieses Vergleichs eine Koinzidenz, dann wird an 
den Motorsteuerungs-Ausgabemodul ein Koinzidfenzsi- 
gnal geliefert Ergibt der ben erwahnte Vergleich an- 
dererseits eine Diskrepanz, dann wird von dem Fehler- 
zustand-/ Dauer-Entscheidungsmodul der Neben-CPU 
7 eine Entscheidung getroffen, ob eine vorbestimmt 
Zeit (z. B. 0,1 s) verstrichen ist (Schritt S18). Ergibt diese 



Entscheidung eine Verneinung (NEIN), dann wird ent- 
schieden, daB kein Fehlerzustand vorliegt, wodurch ein 
entsprechendes Signal zu dem Motorsteuerungs-Aus- 
gabemodul der Neben-CPU 7 geschickt wird 

5 Der Motorsteuerungs-Ausgabemodul liefert dann 
das Energie versorgungssignal a2 zu der ersten UND- 
Schaltung 13 (Schritt S16) wahrend das Motorantriebs- 
Richtungssignal c3 oder c4 an die zweite UND-Schal- 
tung 14 oder die dritte UND-Schaltung 15 als Motoran- 

io triebssteuer-Freigabesignal (Schritt S17 in Fig. 4) gelie- 
fert wird 

Gibt dagegen die Entscheidung in dem oben erwahn- 
ten Schritt S18 das Auftreten eines Fehlerzustands an, 
dann gibt der Motorantriebsenergieversorgungs-Stop- 

15 modul der Neben-CPU 7 ein Motorenergieversor- 
gungs-Sperrsignal ab, um die Energieversorgung zu 
dem Antriebsmotor 5 zu sperren, indem das Energiever- 
sorgungs-Freigabesignal a2 zuruckgesetzt wird (Schritt 
19), wahrend der Motorsteuerausgang-Sperrmodul der 

20 CPU 7 die Lieferung des Antriebsrichtungssignals c3 
oder c4 an die UND-Schaltung 14 oder 15 spent, indem 
er diese zuriicksetzt. 

Aus der obigen Beschreibung ist nun zu verstehen, 
daB nach den Lehren der Erfindung die Lieferung des 

25 Antriebsfreigabesignals an die Motorenergieversor- 
gungs-Steuerschaltung 16 sowie die Energieversorgung 
dorthin unterbrochen wird, wenn als Ergebnis des Ver- 
gleichs zwischen der von der Haupt-CPU 6 und der 
Neben-CPU 7 auf der Basis des Ausgangs des Drehmo- 

30 mentsensors 3 bestimmten Antriebsrichtung des An- 
triebsmotors 5 eine Diskrepanz erfaBt wird und ab der 
Erfassung dieser Diskrepanz eine vorbestimmte Zeit 
verstrichen ist Die Betriebszuverlassigkeit der Servo- 
lenksteuemng kann damit mittels einer vereinfachten 

35 und kostengunstigen Schaltungskonfiguration merklich 
verbessert werden. Dariiber hinaus kann die Neben- 
CPU 7, die eine geringere Verarbeitungsieistung als die 
Haupt-CPU 6 aufweisen kann, aus einer kostengunsti- 
gen, handelsublichen CPU gebildet seiru Auf diese Wei- 

40 se laBt sich fiir die motorgetriebene Lenksteuerung eine 
hohe Sicherheit aufgrund einer Anordnung sicherstel- 
len, bei der die elektrische Energieversorgung des An- 
triebsmotors 5 gesperrt und die Motorantriebs-Steuer- 
operation deaktiviert wird, wenn sich eine anormale Si- 

45 tuation wie ein Oberiauf der Haupt-CPU 6 oder eine 
ahnliche Stoning dort und/oder bei verschiedenen Sen- 
soren und anderen Komponenten fiber einen vorbe- 
stimmten Zeitraum fortsetzt, der einen Sicherheitszeit- 
raum des Servolenksystems tiberschreitet, wodurch ein 

so nachteiliger EinfluB des Fehlerzustands oder der Sto- 
ning der Haupt-CPU 6 und anderer Komponenten auf 
das motorgetriebene Servolenksystem definitiv auf das 
mogliche Minimum reduziert werden kann. 
Im Falle der ersten Ausfuhrungsform der Servolenk- 

55 steuervorrichtung kann eine Situation entstehen, in der 
die Servosteuerung selbst dann unterbrochen wird, 
wenn das Lenkrad nur vorubergehend in der anderen 
Richtung gedreht wird, also wenn ein Fahrer das Lenk- 
rad im Uhrzeigersinn dreht, um das Fahrzeug nach 

ao rechts zu lenken, und es dann aus irgendeinem Grund 
nur vorfibergehend gegen den Uhrzeigersinn dreht 
Mittels einer zweiten Ausffihrungsform der Erfindung 
ist daran gedacht, einen glatten und komfortablen Lenk- 
vorgang selbst in der oben erwahnten Situation sicher- 

65 zustelien. Fig. 5 zeigt die Konfiguration eines motorg - 
triebenen Servolenksystems nach der zweiten Ausffih- 
rungsform der Erfindung. 
Unter Bezug auf Fig. 5 ist eine Steuervorrichtung, die 
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allgemein mit 101 bezeichnet ist und zur Steuerung ei- ben-CPU 107 verbunden, um mit einem Antriebsrich- 

nes Elektromotors 105 dient, um ein Lenkhilfedrehmo- tungssignal d5 verbunden zu werden, das die Vorwarts- 

ment zu erzeugen, mit einem Drehmomentsensor 103 drehung des Elektromotors 105 (entsprechend der Dre- 

zum Erfassen eines von dem Fahrer auf ein (nicht ge- hung des Lenkrads im Uhrzeigersinn) angibt Ferner ist 

zeigtes) Lenkrad aufgebrachten Lenkdrehmoments so- s eine dritte UND-Schaltung 115 nut einem Eingang vor- 

wie mit einem Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 104 gesehen, der mit einem Ausgang der Haupt-CPU 106 

zum Erfassen der Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs verbunden ist, um mit einem zweiten PBM-Steuersignal 

versehen. Die Steuervorrichtung 101 steuert die Hilfs- b2 zum Steuern der Erzeugung des Hdfsdrehmoments 

drehmomenterzeugung durch den Elektromotor 105 auf durch den Elektromotor 105 m der anderen Richtung 

der Grundlage der Ausgangssignale der Sensoren 103 io (ausgehend von der obigen Annahme der Ruckwdrts- 

und 104 richtung oder der Ricntung gegen den Uhrzeigersinn) 

Wie im Falle der ersten Ausfilhrungsform der Erfin- versorgt zu werden, und der zweite Eingang ist mit ei- 

dung umfaBt die Steuervorrichtung 101 eine Haupt- nemweiteren Ausgang der Neben-CPU 107 verbunden, 

CPU (Zentraleinheit oder Prozessor) 106, eine Neben- um mit einem Antnebsnchtungssignal d6 beaufschlagt 

CPU 107 die im Vergteich zu der Haupt-CPU 106 eine is zu werden, das die Ruckwslrtsdrehung des Elektromo- 

geringere Verarbeitungsrahigkeit oder -leistung auf- tors 105 (entsprechend der Drehung des Lenkrads ge- 

weist eine Konstantspannungs-Energieversorgungs- gen den Uhrzeigersinn) angibt 

schaltung 108, die ttber eine Sicherheitseinrichtung wie Die Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung 116 
eine (nicht gezeigte) Sicherung mit einer Hauptenergie- kann durch ein Relais oder einen Shnlichen Schaltkreis 
versorgungsquelle oder einer Batterie 102 verbunden » gebildet sein, um in Reaktion auf den Ausgang der 
ist, um die Haupt-CPU 106 und die Neben-CPU 107 UND-Schaltung 113 flber (im folgenden beschriebene) 
sowie andere Komponenten der Steuervorrichtung 101 H-f6nnige Briickenschaltungen von der Batterie 102 
mit einer vorbestimmten Konstantspannung zu versor- elektrische Energie an den Antnebsmotor 105 zu he- 
sen sowie Schnittstellenschaltungen 109 und 110 zum fern. Andererseits weist die Motortreiber-Steuerschal- 
Austeen der Ausgangssignale des Drehmomentsensors 25 tung 117 Eingfinge auf, die mit den Ausgangen der 
103 bzw. des Fahrzeuggeschwindigkeitssensors 104, wo- UND-Schaltungen 114 und 115 bzw. den Antnebsnch- 
bei die Signale Ober einen ersten Datenbus 111 zu der tungssignalen dl und d2 von der Haupt-CPU 106 zum 
Haupt-CPU 106 und der Neben-CPU 107 geliefert wer- Antrieb des Motors auf der Grundlage dieser Signale 
Jen versorgt werden. 

In der Steuervorrichtung 101 sind die Haupt-CPU 106 30 Der AusgangsanschluB der Motorenergieversor- 

und die Neben-CPU 107 flber einen zweiten Datenbus gungs-Steuerschaltung 116 1st mit Drain-Elektroden 

112 verschaltet, durch den die Antriebsrichtungssignale von FETs (Feldeffekttransistoren) 118 und 119 verbun- 

d3 und d4, die die Vorwarts- (im Uhrzeigersinn) bzw. die den, die in einer H-fonnigen Brflckenschaltungskonfigu- 

ROckwartsrichtung (gegen den Uhrzeigersinn) des An- ration verbunden sind, wobei die Source-Elektroden 

triebsmotors 105 angeben, ein Richtungskoinzidenz- 3s dieser FETs 118, 119 mit den Drain-Elektroden von 

/Diskrepanzsignal i,das die Koinzidenz oder die Diskre- FETs 120 und 121 verbunden sind, deren Source-Elek- 

Danz zwischen der Richtung des von dem Drehmoment- troden jeweils mit Erdpotential verbunden sind. Die Ga- 

sensor 103 erfaBten Lenkdrehmoments und der An- te-Elektroden der FETs 118, 119 120 und 121 sind je- 

triebsrichtung for den Motor 105 angibt, die auf eine weils mit einem AusgangsanschluB der Motorantnebs- 

Weise bestimmt wird, die im folgenden im einzelnen 40 Steuerschaltung 117 verbunden, wobei em Ubergang 

beschrieben wird, sowie ein Energieversorgungs-Frei- zwischen der Source-FJektrode des FETs 118 und der 

gabesignal al 1, das den Betrieb einer Motorenergiever- Drain-Elektrode des FETs 120 mit einem AnschluB des 

sorgungs-Steuerschaltung 116 (ebenfalls im folgenden Elektromotors 105 verbunden ist, wahrend ein Uber- 

beschrieben) anweist, von der Haupt-CPU 106 zu der gang zwischen der Source-Elektrode des FETs 119 und 

Neben-CPU 107 Obertragen werden. 45 der Drain-Elektrode des FETs 121 mit dem anderen 

An den Ausgangsseiten der Haupt-CPU 106 und der AnschluB des Motors 105 verbunden 1st 

Neben-CPU 107 ist eine erste UND-Schaltung 113 mit Als nachstes wird der Betrieb der motorgetnebenen 

einem EingangsanschluB vorgesehen, der mit einem Servolenksteuerungnach der zweiten Ausfiihrungsform 

Ausgang der Haupt-CPU 106 verbunden ist und mit der Erfindung beschrieben. 

dem von der Haupt-CPU 106 selbst erzeugten Energie- 50 Die mit elektrischer Energie aus der Batterie 102 ge- 

versorgungs-Freigabesignal all beaufschlagt werden speiste Konstantspannungs-Versorgungsschaltung 108 

soil um die Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung erzeugt eine Konstantquellenspannung the an die 

116 an- oder abzuschalten, die aus einem Schalterstrom- HauptCPU 106 bzw. die Neben-CPU 107 angelegt 

kreis gebildet sein, wahrend der andere Eingangsan- wird. Das Ausgangssignal des Drehmomentsensors 103 

schluB der ersten UND-Schaltung 113 mit einem Aus- 55 wird von der SchnittsteUenschaltung 109 ausgelesen, um 

gang der Neben-CPU 7 verbunden ist, um mit einem in ein Lenkdrehmomentsignal umgewandelt zu werden, 

zweiten Energieversorgungs-Freigabesignal a22 ver- das em von dem Fahrer auf das lenkrad aufgebrachtes 

soret zu werden, das sich aus der Verarbeitung des Lenkdrehmoment angibt Das so erzeugte Lenkdreh- 

Energieversorgungssignals durch die Neben-CPU 107 momentsignal wird Ober den ersten Datenbus 111 1 so- 

ergibt Ein Eingang einer zweiten UND-Schaltung 114 eo wohl zu der Haupt-CPU 106 als auch zu der Neben- 

ist mit einem AusgangsanschluB der Haupt-CPU 106 CPU 107 geliefert 

verbunden, um mit einem PBM-(Pulsbr iten-Modula- Ebenso wird das Ausgangssignal des Fahrzeugge- 

tionsVSignal bl beaufschlagt zu werden. um den Betrieb schwindigkeitssensors 104 von der Schmttstellenschal- 

des Sektromotors 105 (d. h. die Erzeugung des Hilfs- tung 110 ausgelesen, um in ein Signal umgewandelt zu 
drehmoments durch den Motor 105) in einer Richtung « werden, das die Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs 
(die hier nur beispielhaft als Vorwartsrichtung oder angibt (dn. das Fahrzeuggeschwmdigkeitssignal) und 
Richtung im Uhrzeigersinn angenommen ist), und der dann Ober den rsten Datenbus 111 so wohl zu der 

andere Eingang ist mit einem a^der n Ausgang der Ne- Haupt^PU 106 und der Neben-CPU 107 geliefert wird 
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Die Haupt-CPU. 106 verarbeitet das so von den deren Worten, wird als Ergebnis des oben erwahnten 

Schnittstellenschaltungen 109 und 110 eingegebene Vergleichs ein Fehierzustand oder eine Stoning erf aBt 

Lenkdrehmomentsignal und das Fahrzeuggeschwindig- und wird entschieden, daB der fehlerhafte Zustand uber 

keitssignal nach einem Programm, das spater unter Be- eine vorbestimmte Dauer, z. B. 0,1 Sekunden oder lan- 

zug auf Fig. 7 beschrieben wird und vorher in einem 5 ger andauert, dann wird defirutiv das Auftreten eines 

internen ROM (Fesrwertspeicher) der Haupt-CPU 106 Fehlerzustands entschieden, woraufhin die Neben-CPU 

gespeichert wird, urn dadurch das erste Energieversor- 107 den Logikpegel des Energieversorgungs-Freigabe- 

gungs-Freigabesignal all zu erzeugen, das den An- signals a22 und des Antriebsrichtungssignals d5 oder d6 

/Aus-Betrieb der Motorenergieversorgungs-Steuer- umschaltet, so daB die UND-Schaltungen 113 und 114 

schaltung 116 anweist, die zum An- oder Ausschalten 10 oder 115 ungeachtet der direkt von der Haupt-CPU 106 

der Energieversorgung des Antriebsmotors 105 ausge- gelieferten Signale all und bl oder b2 fur die Erzeu- 

legt ist Das von der Haupt-CPU 106 ausgegebene Ener- gung der je weiligen Ausgangssignale gesperrt sind. Ge- 

gieversorgungs-Freigabesignal all wird an einen Ein- nauer werden die von der Haupt-CPU 106 bzw. der 

gang der ersten UND-Schaltung 113 angelegt und Neben-CPU 107 ausgegebenen Energieversorgungs- 

gleichzeitig uber den zweiten Datenbus 1 12 an die Ne- 15 Freigabesignale al 1 und 22 von der ersten UND-Schal- 

ben-CPU 7 Qbertragea tung 1 13 logisch UND-verknupft, wobei das daraus aus- 

Die Haupt-CPU 106 bestimmt ferner arithmetisch, gegebenen Logikproduktsignal an die Motorenergie- 

bzw. sie berechnet den Antriebsstrom und die Antriebs- versorgungs-Steuerschaltung 116 geliefert wird. Ande- 

richtung fQr den Elektromotor 5 auf der Grundlage des rerseits werden das von der Haupt-CPU 106 bzw. der 

uber die Schnittstellenschaltungen 109 und 110 eingege- 20 Neben-CPU 107 ausgegebene PBM-Steuersignal bl 

benen Drehmomentsensorsignals und des Fahrzeugge- und das Antriebsrichtungssignal d5 von der UND- 

schwindigkeitssignals, um dadurch das Antriebsrich- Schaltung 114 logisch UND-verknupft, wobei der Aus- 

tungssignal dl oder d2 zu erzeugen, das die Vorwarts- gang an die Motorantriebs-Steuerschaltung 117 gelie- 

drehung (im Uhrzeigersinn) oder die Ruckwartsdrehung fert wird. Ferner werden das PBM-Steuersignal b2 und 

(gegen den Uhrzeigersinn) des Motors 105 angibt sowie 25 das Antriebsrichtungssignal d6 von der UND-Schaltung 

die PBM-(Pulsbreitenmodulations-)Steuersignale bl 1 15 logisch UND-verkmipft, deren Ausgang an die Mo- 

oder b2, die die GroBe des Motorstroms (und damit des torantriebs-Steuerschaltung 1 17 geliefert wird 

von dem Motor 105 zu erzeugenden Lenkhilfedrehmo- Die Motorantriebs-Steuerschaltung 117 iiefert auf 

nients) bei der Vorwarts- oder Ruckwartsdrehung. Das der Grundlage der Ausgange der UND-Schaltung 114 

Antriebsrichtungssignal dl oder d2 wird direkt an die 30 oder 115 das Treibersignal sowie das von der Haupt- 

Motorantriebs-Steuerschaltung 117 angelegt, wahrend CPU 106 gelieferte Antriebsrichtungssignal dl oder d2 

das PBM-Steuersignal bl oder b2 an die UND-Schal- an die Gate-Elektroden der FETs 118; 121 bzw. 119; 120 

tung 114 bzw. 115 angelegt wird. Ferner werden von der zum Anlegen eines Steuersignals an die Gate-Elektro- 

Haupt-CPU 106 uber den Datenbus 112 die Antriebs- den der FETs 118 und 121 oder der FETs 119 und 120, 

richtungssignale d3 oder d4 sowie das Richtungskoinzi- 35 um dadurch den Motorstrom des Antriebsmotors 105 

denzVDiskrepanzsignal i an die Neben-CPU 107 uber- und dessen Drehrichtung entsprechend zu steuern. 

tragen, das eine Etoinzidenz oder Diskrepanz zwischen Unter Bezug auf Fig. 6 bis 10 werden nun die funktio- 

der Richtung des von dem Drehmomentsensor 103 er- nellen Konfigurationen und Operattonen der Haupt- 

faBten Lenkdrehmoments und dem Motorantriebs- CPU 106 und der Neben-CPU 107 der in Fig. 5 gezeig- 

Richtungssignal d3 bzw. d4 angibt 40 ten Servolenkungs-Steuervornchtung beschneben. 

Andererseits empfangt die Neben-CPU 107 uber den Fig. 6 ist ein Blockdiagramm, das schematisch erne 

zweiten Datenbus 112 von der Haupt-CPU 106 das An- funktionelle Anordnung der Haupt-CPU 106 zeigt Un- 

triebsrichtungssignal d3 oder d4 sowie das Energiever- ter Bezug auf die Figur besteht die Haupt-CPU 106 aus 

sorgungs-Freigabesignal al 1, um dadurch das Antriebs- einem Drehmomentsensor-Eingabemodul 161 zum 

richtungssignal d5 oder d6, das die Vorwarts- oder 45 Auslesen des Signals, das das von dem Fahrer auf das 

Ruckw&rtsdrehung des Elektromotors 105 angibt, sowie Lenkrad aufgebrachte Lenkdrehmoment angibt, aus 

das Energieversorgungssignal a22 zum Steuern der dem Drehmomentsensor 103 uber die Schnittstellen- 

Energieversorgung zu dem Elektromotor 105 zu erzeu- schaltung 109, einem Phasenkompensierungs-Arithme- 

gen, wobei die Signale d5 oder d6 und a22 an die Eingfci- tikmodul 162, der zur Kornpensierung einer Phasenvor- 

ge der UND-Schaltungen 1 14 bzw. 1 15 und 1 13 angelegt 50 eilung oder -verzogerung des Lenkdrehmomentsignals 

werden. Auf diese Weise werden die an die Motoran- dient, die aufgrund der Dampfungscharaktertstika des 

triebs-Steuerschaltung 117 gelieferten Antriebsrich- Lenkregelkreises oder ahnlichem entsteht, um dadurch 

tungssignale dl oder d2 und das Energieversorgungs- den sicheren und giatten Betrieb der Servolenksteuer- 

Freigabesignal all fur die Motorenergieversorgungs- vorrichtung zu gewahrleisten, einer Lenkdrehmoment- 

Steuerschaltung 116 von der Neben-CPU 107 in die 55 richtungs-Arithmetikeinrichtung 163 zum Bestimmen 

Signale d5 oder d6 bzw. a22 umgewandelt der Richtung des auf das Lenkrad aufgebrachten Lenk- 

Wie oben erwahnt, weist die Neben-CPU 107 im Ver- drehmoments auf der Grundlage des Ausgangssignals 

gleich zu der Haupt-CPU 6 eine geringe Verarbeitungs- von dem Drehmomentsensor-Eingabemodul 161, einem 

fahigkeit oder eine schwachere Leistung auf. Die Ne- Fahrzeuggeschwindigkeits-Eingabemodul 164 zum 

ben-CPU 107 dient also einfach zum Vergleich des von 60 Auslesen d s von dem Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 

der Haupt-CPU 106 uber den zweiten Datenbus 112 104 erfaBten Fahrzeuggeschwindigkeitssignals, einem 

(ibertragenen Antriebsrichtungssignals d3 oder d4 mit M torsteuerungs-Arithmetikmodul 165 zum Bestim- 

dem auf der Grundlage der von den Eingangs-Schnitt- men der Antriebsrichtung (d. h. der Richtung, m der der 

stellen 109 und 110 an die Neben-CPU 107 gelieferten Motor 105 angetrieben werden soli) und des Antriebs- 

Signale bestimmten Lenkdrehmoment-Richtungssignal, 65 stroms fur den Motor 105 und damit des dadurch auf der 

um dadurch eine Fehlerzustandsentscheidung zu tref- Grundlage des von dem Phasenkompensierungs-Arith- 

fen,indem das von der Haupt-CPU 106 gelieferte Koin- metikmodul 162 gelieferten Lenkdrehmomentsignals 

zidenz-/ Diskrepanzsignal i berucksichtigt wird Mit an- und des von dem Fahrzeugge*hwmdigkeits-Eingabe- 
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modul 164gelieferten Fahrzeuggesdiwindigkeitssignals 
zu erzeugenden Drehmoments, einem Motorsteue- 
rungs-Ausgabemodul 166, der zum Erzeugen der Signa- 
le dient, urn die Stromversorgung zu dem Antriebsmo- 
tor 105 freizugeben oder zu sperren, sowie des Signals 5 
bl oder b2 zum Steuern des Motorstroms (und damit 
des Motordrehmoments) und des Signals dl oder 62 
zum Anweisen der Drehrichtung auf der Grundlage der 
Ausgangsdaten des Motorsteuerungs-Arithmetikmo- 
duls 165 sowie einem Motoreteuerungsdaten-Obertra- to 
gungsmodul 167 zum Senden der oben erwahnten Si- 
gnale d3 oder d4, i und atl an die Neben-CPU 107, die 
auf der Grundlage" der Ausgange des Motorsteuerungs- 
Arithmetikmoduls 165 erzeugt werden. 

Andererseits besteht die Neben-CPU 7 aus einem 15 
Drehmoment-Eingabemodul zum Auslesen des Signals, 
das das auf das Lenkrad des Kraftfahrzeugs aufgebrach- 
te Lenkdrehmoment angibt, aus dem Ausgang des 
Drehmomentsensors 103, einem Fahrzeuggeschwindig- 
keits-Eingabemodul zum Auslesen des die Geschwin- 20 
digkeit des Kraftfahrzeugs angebenden Signals aus dem 
Ausgang des Fahrzeuggeschwindigkeitssensors 104, ei- 
nem Motorantriebsrichtungs-Arithmetikmodul mit ei- 
nem Lenkdrehmomentrichtungs-Arithmetikmodul zum 
Bestimmen der Antriebsrichtung des Motors 105 auf 25 
der Grundlage des Lenkdrehmoments und des Fahr- 
zeuggeschwindigkeitssignals, einem Motorsteuerdaten- 
Empfangsmodul zum Empfang der von der Haupt-CPU 
106 Ubertragenen Motorsteuerdaten (d3, d4 t i und all), 
einem Motorantriebsrichtungs-Komparatormodul zum 30 
Vergleich der von der Haupt-CPU 6 ubertragenen Mo- 
torantriebs-Richtungsdaten (d3 oder d4) mit der des von 
der Neben-CPU 107 selbst bestimmten Richtung des 
Lenkdrehmoments, einem Motorenergieversorgungs- 
Steuermodul zur Abgabe des Steuersignals a22 mit dem 35 
ersten Logikpegel zur Freigabe der Energieversorgung 
zu dem Antriebsmotor 105 in Abhangigkeit davon, ob 
sich der sich aus dem oben erwahnten Vergleich erge- 
bende Koinzidenz- oder Diskrepanzzustand fiber einen 
vorbestimmten Zeitraum fortsetzt, einem Motoran- 40 
triebs-Freigabesignalmodul zum Erzeugen eines Mo- 
torantriebs-Freigabesignals (Signal d5 oder d6 mit dem 
ersten Logikpegel) auf der Grundlage der von der 
Haupt-CPU 6 ubertragenen Motortreiberdaten, einem 
Fehlerzustand-Entscheidungsmodul zum Bestimmen ei- 45 
nes Zeitraums, wahrend dessen das Ergebnis von dem 
oben erwahnten Vergleichsmodul durchgeffihrten Ver- 
gleichs noch die Diskrepanz anzeigt, einem Diskrepanz- 
zustandfortdauer-Entscheidungsmodul zum Bestimmen 
der Fortdauer des Koinzidenz-/Diskrepanzsignals i, ei- 50 
nem Motorenergieversorgungs-Sperrmodul zum Er- 
zeugen eines Signals (a2 mit dem zweiten Logikpegel), 
das die Energieversorgung zum Antriebsmotor 105 
sperrt, wenn ein Fehlerzustand entschieden ist, sowie 
einem Motorbetrieb-Sperrmodul zum Erzeugen eines 55 
Signals (d5 oder d6 mit dem zweiten Logikpegel), das 
den Antrieb des Antriebsmotors 105 sperrt; allerdings 
sind die oben aufgezahlten Komponentenmodule der 
Neben-CPU 107 aus der Veranschaulichung in den 
Zeichnungen ausgelassen. 60 

Als nachstes wendet sich die Beschreibung unter Be- 
zug auf Fig* 7 bis 10 dem Betrieb der Servoienkungs- 
Steuervorrichtung nach der vorliegehden Ausfuhrungs- 
form zu. 

Zunachst liest die Haupt-CPU 106 in einem Schritt ss 
S101 von dem Ausgang des Drehmoments nsors 103 
ein Drehmomentsignal aus, das das auf das Lenkrad des 
Kraftfahrzeugs aufgebrachte Lenkdrehmoment angibt, 
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wahrend sie in einem Schritt S102 aus dem Ausgang des 
Fahrzeuggeschwindigkeitssensors 104 ein Fahrzeugge- 
schwindigkeitssignal ausliest, um in einem Schritt S104 
auf der Grundlage dieser Signale den an den Antriebs- 
motor 105 zu liefernden elektrischen Strom sowie des- 
sen Antriebsrichtung (oder die GroBe und die Richtung 
des von dem Motor 105 zu erzeugenden Lenkhilfedreh- 
moments) zu berechneru 

Genauer wird in dem Lenkdrehmomentrichtungs- 
Arithmetikmodul 163, in den das Drehmomentsensorsi- 
gnal eingegeben wird, ein Uhrzeigersinn-Lenkrich- 
tungssignal Dl mit einem logischen H-Pegel "t" erzeugt, 
wenn von dem Fahrer ein Lenkdrehmoment auf das 
Lenkrad zur Drehung im Uhrzeigersinn aufgebracht 
wird, und wenn das Drehrnoment einen vorbestimmten 
Wert T2 uberschreitet, wie dies in Fig. 9 bei A und B 
veranschaulicht ist, wahrend ein Gegenuhrzeigersinn- 
Lenkrichtungssignal El mit dem Pegel tt l" erzeugt wird, 
wenn das auf das Lenkrad aufgebrachte Lenkdrehmo- 
ment eine Richtung gegen den Uhrzeigersinn aufweist 
und einen vorbestimmten Wert Tl uberschreitet, was in 
Fig. 9 bei A und C zu sehen ist Der Ausgang des Lenk- 
drehmomentrichtungs-Arithmetikmoduis 163 wird an 
den Motorsteuerdaten-Obertragungsmodul 167 gelie- 
fert 

Der Phasenkompensierungs-Arithmetikmodul 162, in 
den das Drehmomentsensorsignal ebenfalls eingegeben 
wird, ftthrt ferner an dem Eingangssignal die fruher er- 
wahnte Phasenkompensierung durch, um dadurch ein 
phasenkompensiertes Drehmomentsignal an den Mo- 
torsteuerungs-Arithmetikmodul 165 auszugeben. 

Der Motorsteuerungs-Arithmetikmodul 165 be- 
stimmt arithmetisch das PBM-Steuersignal bl oder b2, 
das die Sollantriebsleistung P oder den Motorstrom an- 
gibt, sowie die Antriebsrichtungssignale dl ; d3 oder d2; 
d4 auf der Grundlage des Drehmomentsensorsignals, 
das der Phasenkompensierung unterzogen wurde, des 
von dem Fahrzeuggeschwindigkeits-Eingabemodu! 164 
gelieferten Fahrzeuggeschwindigkeitssignals und ande- 
rer Lenkinformationssignale wie einem Signal, das die 
Winkelstellung des Lenkrads angibt, einem Winkelge- 
schwindigkeitssignal des Lenkrads und ahnlichem, wie 
dies in Fig. 10 veranschaulicht ist, wobei das PBM-Steu- 
ersignal bl oder b2 und das Antriebsrichtungssignal dl 
oder d2 an den Motorsteuerungs-Ausgabemodul 166 
geliefert werden. Gleichzeitig wird das Antriebsrich- 
tungssignal auch zu dem Motorsteuerdaten-Obertra- 
gungsmodul 167 als Signal d3 oder d4 geliefert 

In diesem Zusammenhang sei beispielhaft angenom- 
men, daB die Antriebsrichtungssignale dt und d3 auf 
einen H-Pegel n l w gesetzt werden, wenn der Antriebs- 
motor 105 in Vorwartsrichtung gedreht werden soli, die 
der Drehung des Lenkrads im Uhrzeigersinn entspricht, 
wahrend dann, wenn der Antriebsmotor 105 in Ruck- 
wartsrichtung angetrieben werden soil, das Antriebs- 
richtungssignal d2 und d4 jeweils auf den H-Pegei °l n 
gesetzt wird. 

Im ubrigen wird in einem Schritt SI 03 die gleiche 
Verarbeitung durchgefuhrt, wie sie oben in Verbindung 
mit dem in Fig. 3 gezeigten Schritt SI 03 der ersten Aus- 
fuhrungsform erwahnt worden ist 

Der Motorsteuerdaten-Obertragungsmodul 167 be- 
stimmt, ob das von dem Motorsteuerungs-Arithmetik- 
modul 165 gelieferte Motorantriebs-Richtungssignal d3, 
d4 mit dem von dem Lenkdrehmomentrichtungs-Arith- 
metikmodul 163 gelieferten Lenkrichtungssignal Dl, El 
ubereinstimmt oder nicht, um dadurch das Richtungs- 
koinzidenz-ZDiskrepanzsignal i auszugeben, das dann 
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zusammen mit dem Motorantriebs-Richtungssignal d3, d4 und das RichtungskoinzidenzVDislaepanzsignal L 

d4 und dem Energieversorgungs-Freigabesignal all Bei Empfang dieser Signale erzeugt die Neben-CPU 107 

flber den zweiten Datenbus 112 an die Neben-CPU 107 augenblicklich das entsprechende Antriebsnchtungssi- 

geliefert wird (Schritt S105). Zu diesem Zeitpunkt soUte gnal d5 oder d6, urn dadurch lm Zusammenwirken mit 

Irwahnt werden, dafl das von dem Motorsteuerungs- 5 der UND-Schaltung 114 oder 115 (SchnttSl 14 in Fig. 8) 

Arithmetikmodul 165 erzeugte Antriebsrichtungssignal die Drehung des Motors 105 in der durch das Antnebs- 

d3 oder d4 gewohnlich mit dem von dem Lenkdrehmo- richtungssignal d3 oder d4 angegebenen Richtung zu 

mentrichtungs- Arithmetikmodul 163 erzeugten Lenk- ermSglichen. 

richtungssignal uberetnstimmt Tritt aUerdings in dem Der KoinzidenzVDiskrepanzsignal-Entscheiduiigs- 
Modul 165 oder 163 ein Fehlerzustand oder eine Sto- io modul der Neben-CPU 107 tnfft erne Entscheidung dar- 
ning auf dann stimmt das Antriebsrichtungssignal nicht flber, ob sich das RichtungskomzideiizyDiskrepaiizsi- 
mit dem Lenkrichtungssignal flberein. Falls zusStzlich gnal i in dem Zustand befindet, der erne Diskrepanz 
auf die Drehung deslenkrads durch den Fahrer im angibt (Schntt 115). Wird erne Diskrepanz bestimmt, 
Uhrzeigersinn unmittelbar eine vorUbergehende, dann bestimmt der Fehlerzustandsdauer-Entschei- 
schneUe oder scharfe Drehung in Richtung gegen den 15 dungsmodul, ob sich der Diskrepanzzustand Qber erne 
Uhrzeigersinn erfolgt, dann tritt vorubergehend zwi- vorbestimtnte Zeit (z. B. 0.1 s) fortgesetzt hat Insbeson- 
schen dem Antriebsrichtungssignal (Ausgang des Mo- dere wird dariiber eine Entscheidung getrof fen. ob die 
duls 165) und dem Lenkrichtungssignal (Ausgang des Dauer des Signals einen maximalen Wert fur die Dauer 
Moduls 163) selbst dann eine Diskrepanz auf, wenn we- einer vorubergehenden Stoning wie einem voruberge- 
der der Modul 165 noch der Modul 163 einem Fehlerzu- 20 henden Wechsel der Drehnchtung des Lenkrads uber- 
standunterUegt.daaufgrunddervondenModulenl62 schreitet, was oben bereits erwahnt wurde (Schritt 
undl65durchgefuhrtenPhasenkompensierungundder S120> Wird der maximale Wert nicht Qberechntten, 
arithmetischen Operationen eine Zeitverzogerung bei dann wird entschieden, daB m dem System einschhefllich 
der Erzeugung des Antriebsrichtungssignals (d3. d4) der SchnittsteUenschaltung 109 und der Haupt-CPU 106 
auftrittEseriibrigt sich festzusteUen, daB in diesem Fall 25 kein Fehlerzustand auftntt Ansonsten wird die Ent- 
keine Fehlerzustandsentscheidung getrof fen werden scheidung getroff en, daB der betreffende Fehlerzustand 
sollte.Zu diesem Zweck wird von dem Motorsteuerda- vorliegt("JA"im Schritt SI 20). 

ten-Obertragungsmodul 167 auf der Grundlage des von Wird im Schntt SI 15 entschieden. daB das Signal 1 
dem Arithmetikmodul 165 ausgegebenen Antriebsrich- eine Koinzidenz angibt, oder wird im Schntt S120 be- 
tungssignals und des von dem Modul 163 erzeugten 30 stimmt, daB das System normal arbeitet, obwohl das 
Lenkrichtungssignals das Koinzidenz/Diskrepanzsi- Signal i eine Diskrepanz angibt, dann yergleicht der 
gnal i erzeugl Es wird angenommen, daB sich das Rich- Motorantriebsrichtungs-Vergleichsmodul m einem 
tungs"koinzidenz-/Diskrepanzsignal iauf dem Logik-Pe- Schritt S116 das Richtungssignal D2 oder E2, das die 
eelV befindet, wenn zwischen dem Lenkrichtungssi- Richtung des Lenkdrehmoments angibt, wie es von der 
Inal und dem Motorantriebs-Richtungssignal eine 35 Neben-CPU 107 selbst bestimmt worden 1st, mit dem 
Koinzidenz gefunden wird, wahrend es den Logik-Pegel von der Haupt-CPU 106 empfangenen Motorantnebs- 
"1- annimmt wenn zwischen diesen beiden Signalen ei- Richtungssignal d3 oder d4. Wird zwischen beiden Si- 
ne Diskrepanz auf tritt . fnalen eine Koinz.denz gefunden, dann wird an den 

Der Motorsteuerungs- Ausgabemodul 166 legt m ei- Energieversorgungs-Freigabemodul der Neben-CPU 

nem Schritt S106 das Energieversorgungs-Freigabesi- 40 107 ein entsprechendes Signal gehefert (Schntt SI 17). 

gnal al 1 an einen Eingang der UND-Schaltung 113 und Wird dagegen eine Diskrepanz erfaBt, dann Uberpriift 

das PBM-Drehmomentsignal bl oder b2 an einen Ein- der FeWereustandsdauer-Entscheidungsmodul der Ne- 

gang der UND-Schaltung 114 oder 115 an und liefert ben-CPU 107 in einem Schntt S119, ob sich der ^Diskre- 

das Motorantriebsrichtungssignal dl oder d2 direkt an panzzustand Qber erne vorbestimmte Zeit (z. B. 0,1 s) 

die Motorantriebs-Steuerschaltung 117. 45 fortgesetzt hat 1st die vorbestimmte Zeit oder _Dauer 

Andererseits liest die Neben-CPU 107 das Drehmo- nicht Oberschntten, dann wird entschieden, daB das Sy- 

mentsensorsignal von dem Drehmomentsensor 103 aus, stem normal arbeitet. wodurch ein entsprechendes i S i- 

wahrend sie das Fahrzeuggeschwindigkeitssignal von gnal an den Motorenerpeversor^gung^-Freigabemodul 

X FahSeuggeschwindigkeitssensor 104 ausliest der Neben-CPU 107 geliefert wird (Schntt SI 17). An- 

fSchritte SI 1 1 und SI 12 in Fig. 81 so sonsten wird die Entscheidung getroffen, daB em Feh- 

We oben erwahnt. weist die Neben-CPU 107 im Ver- lerzustand vorUegt, wodurch die Motorenerpeversor- 

gleich zu der Haupt-CPU 106 eine maBige Verarbei- gung durch die Anderung des Logikpegels des Signals 

tungsfShigkeit auf. Dementsprechend ist sie nicht in der a22gesperrtwird. /tv.^ 

LagTdie komplizderten Berechnungen durchzufuhren, Genauer wird dann, wenn das Komz^/Diskre- 

wie sie oben m Verbindung mit der Haupt-CPU 106 ss panzs.gnal , logisch auf "0" heg^ yon dem Motoran- 

beschrieben wurden. sondern bestimmt das VorwSrts- triebsnchtungs-fotscheidungsinodul der Neben-CPU 

antriebs-Richtungssignal (im Uhrzeigersinn) D2 und das 107 entschieden, daB das System normal arbeitet vor- 

RSirtsantrie^chtungssignal (gegenden Uhrzei- ausgesetzt das von_ ^^^^SJaSA 

gersinn) E2 im wesentlichen auf die gleiche Weise, wie tungssignal D2 und E2 stimmt mit de m_ von der ^CPU 106 

dies oben unter Bezug auf Fig. 9 und 10 beschrieben 6 o gesendeten Anmebsnchtungssignal d3oderd4ubereia 

w3de St Hilfe des ufder Neben-CPU 107 aufgenom- Liegt ferner das Ko,nz,denz-/ Dukreparas.gna^ i nur 

menen, Motorantriebsrichtungs-Arithmetikmoduls wahrend ernes Zei^ums 1 gisch auf 1 . der die vorbe- 

Johrit/si n in via R\ stimmte Dauer mcht uberschreit t, dann wird erne Dis- 

( dS Moto "teueidaten-Empfangsmodul der Neben- krepanz zwischen dem l^nkrichtun^ignal D2 oder E2 
CPU 107 empfangt flber den zweitenDatenbus 112 von 65 und dem Antr.ebsnchtungss.gnal d3 oder d4 dahuige- 
der Haupt-CPU 106 bei jedem Betriebszyklus (z. B. je- hend interpretiert oder entechieden, daB keinerlei Feh- 
weils nach Abteuf von l ms) das Energieversorgungs- lerzustand vorUegt. faUs der piskrepanzzustand s.ch 
SgSgnS anS Anrtebsrichtungssignal d3 der nicht Qber die v rbesUmmte Zeit fortseut In diesem 
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Fall liefert der Motorenergieversorgungs-Freigabemo- rung fQr ein m t rgetriebenes Servolenksystem nach 

dul der Neben-CPU 107 das Energieversorgungs-Frei- einer dritten Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfin- 

gabesignal a22 an die UND-Schaltung 113 (Schritt dung. Unter Bezug auf die iFigur bestehtj eine Steuervor- 

Sl 17) wahrend der Mot rsteuermodul der Neben-CPU richtung 301 aus einer Haupt-CPU 306, einer Neben- 

107 das Motorantriebsrichtungssignal d5 der d6 als s CPU 307 und ihren peripheren Einnchtungen und dient 

Motorantriebssteuerungs-Freigabesignal (Schritt S118) zur Verarbeitung eines Uber erne Schiuttstellenschal- 

an die UND-Schaltung 1 14 oder 1 15 liefert tung 309 von einem Drehmomentsensor 303 ausgelese- 

Wird andererseits im Schritt S120 und/oder 119 auf- nen Lenkdrehmomentsignals S T sowie eines uber eine 

erunddesVerstreichens einer langerenZeit als der vor- Schnittsteltenschaltung 310 von einem Fahrzeugge- 

bestimmten Dauer ein Fehlerzustand entschieden, dann to schwindigkeitssensor ausgelesenen Fahrzeuggeschwin- 

sperrt der Motorenergieversorgungs-Modul der Ne- digkeitssignals, um dadurch emen Antriebsstrom und 

ben-CPU 107 die Energieversorgung, indem der Logik- eine Antriebsrichtung (Drehung im oder gegen den 

Desel des an die UND-Schaltung 113 angelegten Signals Uhrzeigersinn; d. h. Vorwarts- oder RQckwartsdrehung) 

a22 invertiert wird (Schritt 121), wahrend der Motor- eines Elektromotors 305 zu steuern, der seinerseits die 

steuerunes-Sperrmodul den Steuerbetrieb der Motor- is auf ein (nicht gezeigtes) Lenkrad aufzubnngende Lenk- 

treiberschaltung 117 sperrt indem das an die UND- kraft oder das Drehmoment steuert, um einen Fahrer 

Schaltune 114 oder 115 angelegte Signal d5 oder d6 beiderHandhabungdesLenkradszuunterstutzea 

zurffietz^ Genauer erzeugt die Haupt-CPU 3W der Steuervor- 

Aus der vorhergehenden Beschreibung ist zu verste- richtung 301, die als Hauptanthmetikeinheit dient, auf 

hen, daB nach den in der zweiten AusfQhrungsform der 20 der Grundlage des Lenkdrehmomentsignals St und des 

Erfindune verkdrperten Lehren die Lieferung des Frei- Fahrzeuggeschwindigkeitssignals S v em Energieversor- 

gabesignals an die Motorenergieversorgungs-Steuer- gungs-Befehlssignal Sc zum Steuern der Energjeversor- 

sdialtung 116 und damit die Energieversorgung an den gung an den Elektromotor 305, em Antiiebsnchtungssi- 

Motor 105 gesperrt wird, wenn das die Diskrepanz an- gnal im Uhrzeigersinn (vorwarts) Sr oder ein Antnebs- 

gebende Richtungskoinzidenz-/Diskrepanzsignal i aus 25 richtungssignal Sl gegen den Uhrzeigersinn (rQckwarts) 

der Haupt-CPU 106 noch ttber einen langeren Zeitraum auf der Basis des Ergebnisses der oben erwahnten, an 

als eine vorbestimmte Zeit ausgegeben wird oder wenn dem MotorantriebsrichtangKignal durchgefuhrten 

die Diskrepanz zwischen dem von der CPU 106 gesen- Arithmetikoperation sowie ein Uhrzeigersinnantnebs- 

deten Antriebsrichtungssignal und dem von der Neben- Stromsignal Sir oder ein Gegeniihrzeigersmnantriebs- 

CPU 107 bestimmten Lenkrichtungssignal kontinuier- 30 Stromsignal Sil. das in Form eines PBM-(Pulsbreiten- 

lich Uber eine lSngere Zeitspanne als den vorbestimm- Modulations>SteuersignaIs abgegeben wird. Anderer- 

ten Wert erfaBt wird, selbst wenn das die Diskrepanz seits empfangt die Neben-CPU 307, die als Nebenpro- 

angebende Signal innerhalb eines kiirzeren Zeitraums zessor oder -arithmetikemheit dient, das Uhrzeigersmn- 

als der vorbestimmten Zeit verschwindet Damit laBt antriebs-Richtungssignal Sr, das Gegenuhrzeigersinn- 

sich die Betriebszuverlassigkeit der Servolenksteuer- 35 antriebs-Richtungssignal Sl und das Energieyersor- 

vorrichtung mittels einer vereinfachten und kostengun- gungsbefehlssignal Sc von der Haupt-CPU 306 Uber 

stigen Schaltungskonfiguration merklich verbessern. einen Datenbus 312, um dadurch idiese Signale Sr, Sl 

Dariiber hinaus kann die Neben-CPU 107, die eine ge- und Sc m em Uhrzeigersinnanmebs-Freigabesignal Srr 

rinKere Verarbeitungsleistung als die Haupt-CPU 106 bzw. ein Gegenuhrzeigersinnantriebs-Freigabesignal 

aufweisen kann, aus einer handelsflblichen, kostengto- 40 Skl und ein Energieversorgungs-Steuer- oder Freiga- 

stigen CPU gebildet sein. Auf diese Weise laBt sich fur besignal Ss umzuwandeln. Die Schnittstellenschaltung 

das motorgetriebene Lenksteuersystem eine hohe Si- 309 wandelt den Ausgang des Drehmomentsensors 303, 

cherheit aufgrund einer Anordnung sicherstellen. bei so wie er eingegeben 1st, in ein Lenkdrehmomentsignal 

der die elektrische Energieversorgung zu dem Antriebs- S T um, das dann Qber einen Datenbus 311 an die Haupt- 

Itor 105 Ssperrt unddie Motora^triebs-Steuerope- 45 CPU 306 und die Neben-CPU 307 geliefert wird. E.ne 

ration deaktiviert wird, wenn sich eine anonnale Situa- zweite Schnittstellenschaltung 310 wandelt den von 

tion wie ein Uberlauf der Haupt-CPU 106 oder eine dem Fahrzeuggeschwindigkeitssensor _304 ausgelesenen 

ahnliche StSrung dort und/oder bei den verschiedenen Ausgang in ein Fahraeugges^wmdigkeitssignal Sv um, 

nerinheren Einrichtungen Uber einen vorbestimmten das dann Qber den Datenbus 31 Izu der Haupt-CPU 306 
ZeEm foS der einen Sicherheitszeitraum des 50 und der Neben-CPU 307 geliefert wird. Erne •Konstant- 

Servolenksystems flberschreitet, wodurch ein nachteil- spatmuiigs-Enerpevereorgungsschaltung 308, die Uber 

ieer EinfluB des Fehlerzustands oder der StSrung der eine (nicht gezeigte) Sicherung yon einer (ebenfaUs 

Haunt-CPU 106 und anderer Komponenten auf das Ser- nicht gezeigten) Battene nut emer Gleichspannung ver- 

volenksystem definitiv auf ein Minimum unterdriickt sorgt wird, gibt eine stebilisierte Konstantspannung an 
werdenkann^ 55 die Haupt-CPU 306 und die Neben-CPU 307 ab. 

Im Falle der zweiten Ausfuhrungsform der oben be- Wie dies oben in Verbindung mit der ersten und der 

schriebenen Erfmdung kann die Haupt-CPU darauf dia- zweiten Ausfuhrungsform beschrteben wurde, kann die 

gnostizlert werden, ob sie oder ihre peripheren Einrich- Neben-CPU 307 aus emem Prozessor mit maB Ig er Ver- 

tungen einem Fehlerzustand unterliegen. AUerdings arbeitungsfahigkeit im Vergleich zu der Haupt-CPU 
sind keineMaDnahmen fiir die Diagnose eines Fehlerzu- eo 306 gebUdet sein, da sie einfach zur Umwandlung des 

stands in der Neben-CPU vorgesehen. Eine dritte Aus- von der Haupt<:PU 306 Qber den Datenbus 312 emp- 

fuhrungsform der vorliegenden Erfindung ist auf ein fangenen Uhrzeigersmnantnebs-Freigabesignals Sr 

Servolenksteuersystem mit einer Fehler- oder Fehlerzu- oder des Gegenuhrzeigersinruintnebs-Freigabes«nals 

standsdiagnosefunktion gerichtet, die es ermogltcht, daB Sl und des Energievei^rgungs-Befehlsstg^ials 1 Sc m das 
die Hauot-CPU und die Neben-CPU einander diagno- es Uhrzeigersinnantnebs-Freigabesignal Skr bzw. das 

stbieren Gegenuhrzeigersinnantnebs-Freigabesignal Skl und 

Fie.li zeigt in inem schematischen Schaltungs- das Energieversorgungs-SteuersignalSs dient 

blockdiagramm di aUgemeine Anordnung einer Steue- Daruber hinaus umfaBt die Steuervornchtung 301 ei- 
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ne Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung 316 zum CPU 306 Qbertragenen Antriebsnchtungssignal durch- 

Liefern von elektrischer Energie zu dem Elektromotor gefuhrt wird. In diesem Fall wird dann, wenn zwischen 

305 Qber eine H-formige BrOckenschaltung 320, die den beiden oben erwahnten Antriebssignalen eine Dis- 

durch Feldeffekttransistoren (im folgenden mit FET be- krepanz sich langer als eine wrbestimmte Zeit, z. B. 0,1 s 

zeichnet) Ql und Q2 gebildet ist, deren Drain-Elektro- 5 fortsetzt, bestimmt, daB die Haupt-CPU 306 einem Feh- 

den mit dem Energieversorgungs-AusgangsanschluB lerzustand unterhegt 

de? Motorenergieversorgunis-Steuerschaltung 316 Soweit in der Haupt-CPU 30t kein Fehlerzustand 
verbunden sind fowie durd. FETs Q3 und Q4, deren auftritt, gibt dje CPU 306 em abertragung^uslosesj- 
Drain-Elektroden mit der Source-Elektrode des FET Ql gnal T an die Neben-CPU 7 aus, dem dann die Ubertra- 
bzw 02 verbunden sind, und deren Source-Elektroden io gungdesEnergjeversorgungs-BefehlssignalsSc unddes 
mit Erdpotential verbunden sind, wobei (nicht gezeigte) Uhraeigersin M ntriebs-fochtungssignals S R oder des 
Ankeranschlusse des Motors 305 mit einem Ubergang Gegenuhrzeigersinnantnebs ^-Richtungssignals S L als 
zwischen der Source-Elektrode des FETs Ql und der Motorsteuerdaten an die Neben-CPU 307 aber den Da- 
Drain- Elektrode des FETs Q3 bzw. einem Obergang tenbus 312 folgt Dagegen wird die Ubertragung der 
zwiscben der Source-Elektrode des FETs Q2 und der 15 Motorsteuerungs-Ausgangsdaten gesperrt. wenn in der 
Drain-Elektrode des FETs Q4 verbunden sind. Die Steu- Haupt-CPU 306 ein Fehlerzustand auftritt In diesem 
ervorrichtung 301 umfaBt zusatzlich eine Motoran- FaQ wird die Neben-CPU 307 iiber das Auftreten eines 
triebs-Steuerschaltung 317 zum Empfang des Uhrzei- Fehlerzustands informiert Gleichzeitig wird das Ener- 
gersinnantriebs-Stromsignals Sir oder des Gegenuhr- gieversorgungs-Befehlssignal S C auf L-Pegel gesetzt 
zeigersinnantriebs-Stromsignals Sil von der Haupt- 20 und die Lieferung des Uhrzeigersinnantnebs-Su-omsi- 
CPU 306 Qber eine im folgenden beschriebene UND- gnals Sir oder des C^genuhrzeigersinnantriebs-Strom- 
Schaltune 314 oder 315. urn dadurch das Uhrzeigersinn- signals Sil sowie des Uhrzeigereinnantnebs-Richtungs- 
antriebs-ltromsignal Sir oder das Gegenuhrzeigersinn- signals Sr oder des Gegenuhrzeigersinnaninebs-Rich- 
antriebs-Stromsignal Sn, von der CPU 306 an die Gate- tungssignals S L an die Motorantnebs-Steuerschaltung 
Elektrode des FETs Ql oder des FETs Q2 anzulegen, 25 317gestoppt. . 
wahrend das Uhrzeigersinnantriebs-Richtungssignal Sr Wird andererseits ab Ergebnis der vergleichsbasie- 
oder das Gegenuhrzeugersinnantriebs-Richtungssignal renden Diagnoseverarbeitung kern Fehlerzustand er- 
sTvo n der CPU an dil Gate-Elektrode des FETs Q3 faBt, dann sendet die Neben-CPU 307 an die Haupt- 
oder Q4 angelegt wird Die UND-Schaltung 314 liefert CPU 306 ein penodisches Signal P, das den Signalpegel 
das Uhrzeilersmnantriebs-Stromsigrial S, R an die Mo- 30 nach Ablauf jedes Betnebszyklus z^jschen dem H-Pe- 
torantriebs-Steuerschaltung 317, wenn das Uhrzeiger- gel und dem L-Pege andert, wahrend sie das Energie- 
sSntriebs-Richtungssigntl S,r von der Haupt-CPU versorgungs-Steuersignal Ss m einen EingangsanschluB 
San Sn Emgang und das von der Neben-CPU 307 der UND-Schaltung 313 eingM wobei eines aus dem 
aus gegebene Uhrzeigersinnantriebs-Freigabesignal an Uhrzeigersinnantnebs-Freigabesignat 
denanderen EingangsanschluB angelegt wird Die zwei- 3s Skr und dem Gegenuhrzeigersmnantnebs-Freiga^ 
°e UND-Schalumg 315 gibt das Gegenuhrzeigersinnan- gnal Skl an einen EingangsanschluB der UND-Schal- 
riebs-Stromsignal S,l an die Motorantriebs-Steuer- tung 314 und 315 angelegt wird. AuBerdem wird dann, 
Sung 317 aus, wenn das von der Haupt-CPU 306 wenn die Diagnose die Erfassung eines Fehlerzustands 
Seu«e Gegen^rzeigersinnantriebs-Stromsignal S,l ergibt. das Senden des Penodens.gnals P zu der Haupt- 
a3n der Eingange fngelegt wird wobei gleichzeitig « CPU306 unterbrochen, urn dadurch die Haupt-CPU 306 
von derNeben CPU 307 das Gegenuhrzeigersinnan- vom Auftreten eines FeWerzustands zu informiereiuZu 
™ta^re£rf2frul Skl auf dem hohen Pegel an den diesem Zweck sind die Haupt-CPU 306 und die Neben- 
Sderen ESgTanscWuB angelegt wird Die dritte CPU 307 mit einer Sende-/Empfangseinnchtung und ei- 
UND-Schaltung 313 gibt in Reaktion auf den Empfang ner Signalunterbrechungseinnchtung ausgestattet 
eines Energieversorgungs-Befehlsignals Sc auf H-Pegel 45 Die Beschreibung .st ab nachstes auf den Betneb der 
vol der H7upt-CPU306 sowie des Energieversorgungs- Servolenksteuerung nach der voriiegenden Ausfuh- 
Steuersignals S S auf H-Pegel von der Neben-CPU 307 rungsform genchtet. Fig. 12 und 13 sind FluBdiagramme 
erSeVenorgungs-Freigabesignal So an die Mo- zur VeranschauUchung des Betriebs der Steuervomch- 
Z^S^or^i-Steu^Juag 316 aus. Die tung nach der dritten Ausfuhrungsfonn der Erfindung 
SSSSS^aiidhamg 317, die UND-Schal- so Zunachst wird angenommen, daB weder die Haupt-CPU 
Sm^H 315 SS? sowie die FETs Ql bis Q4 306 noch die Neben-CPU 307 einem Fehlerzustand un- 
arbeiten zusammen, urn zusammen mit peripheren terliegt 

StungenTcPUs 306 und 307 eine Motortreibe- In den Schritten S200 und I S201 Lest die Haupt-CPU 

•nhrif ™ hilden. 306 aber die Eingabeinrichtung dienende Schruttstel- 

^Verbindung mit der dritten Ausfuhrungsform ist es 55 len 309 bzw. 310 das Lenkdrehmomentsignal S T von der 

wichtig zu bemfrken, daB die Haupt-CPU 306 und die Neben-CPU 307 und das FahrzeuggKchwmdigke.^ 

Neben-CPU 307 gegenseitig eine Fehlerzustandsdia- gnal Sv von dem Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 304 

pnose Qber arithmetische Verarbeitung sowie eine Feh- aus, 

feXgmfse to pSheren Einrichtungen durchfUhren. Auf der Grundlage des emgegebenen Lenkdrehmo- 
ndeSs1berleSch^ttstellenschaltung3 60 mentsignals St und des ^Vf^.^^^^ 

Seebeni ^ Lenkdrehmomentsignal Sr und das Fahr- gnals Sv bestimmt die Haupt-CPU 306 anthmetisch das 

zXeschwl^Siignal Sv enteprechend verarbei- Tastverhaltnis des PBM-(Pulsbre.teiimodula- 

tetSnTudSemZeitpunLsoUtebemerktwerden^ tions^Steuersignals. das beisp.elswejse das Uhrzeiger- 

daB de^ ^AusdSuck 'gegensdtige Fehlerzustandsdiagno- sinnantri bs-Stromsignal S, R sowie das Uhrze,gersinn- 
se» etae Dh^ose bedeutet, die auf der Grundlage des 6 5 antriebs-Richtungssignal Sr als Motorsteuerungs-Aus- 

VergkicSbn^ dem von der Neben- gangsdatensignale (Schritt S202) dameUt Danach best 

CPU IS : aridimefisch bestimmten Antriebsrich- die Neben-CPU 307 in einem Schntt 5203 Daten des 

SSI "des MoSs 305 und dem von der Haupt- Periodensignals P aus einem (rucht gezeigten) Speicher 
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aus, die das Vorhandensein oder die Abwesenheit eines 
Fehler angeben, um dadurch in einem Schritt S204 eine 
Fehlerzustandsdiagnose durchzufuhren. Auf der Grund- 
lage des Ergebnisses der Fehlerzustandsdiagnose wird 
im Schritt S205 eine Entscheidung getroffen, ob in der 
Neben-CPU 307 oder anderen ein Fehlerzustand oder 
ein Fehler auftritt oder nicht In diesem Fall wird ange- 
nommen, daB kein Fehlerzustand auftritt Dementspre- 
chend sendet die Haupt-CPU 306 an die Neben-CPU 
307 das Obertragungsausldsesignal T und dann in einem 
Schritt S206 das Energieversorgungs-Befehlssignal Sc 
und das Uhrzeigersinnantriebs-Richtungssignal Sr. 

Nach dem oben beschriebenen Senden der Motor- 
steuerungs-Ausgangsdaten liefert die Haupt-CPU 306 
das Energieversorgungs-Befehlssignal Sc auf dem 
H-Pegel zu dem einen EingangsanschluB der UND- 
Schaltung 313, da die Diagnose keinen Fehlerzustand 
ergibt (Schritt S207X und sie gibt zusatzlich in einem 
Schritt S208 als Motorantriebssignale das Uhrzeiger- 
sinnantriebs-Stromsignal Sir und das Uhrzeigersinnan- 
triebs-Richtungssignal Sr aus. In diesem Fall miissen die 
FETs Ql und Q4 angeschaltet werden, um die Drehung 
des Elektromotors 305 im Uhrzeigersinn zu steuern. 
Dementsprechend wird ira Schritt S208 das Uhrzeiger- 
sinnantriebs-Stromsignal Sir ausgegeben, um an einen 
EingangsanschuB der UND-Schaltung 314 angelegt zu 
werden, wobei das Uhrzeigersinnantriebs-Richtungssi- 
gnal Sr an die Motorantriebs-Steuerschaltung 317 an- 
gelegt wird. 

Andererseits liest die Neben-CPU 307 parallel zu der 
von der Haupt-CPU 306 durchgefuhrten Verarbeitung 
in den Schritten S300 und S301 fiber die Schnittstellen- 
schaltung 309 das Lenkdrehmomentsignal St von dem 
Drehmomentsensor 303 und Uber die Schnittstellen- 
schaltung 310 das Fahrzeuggeschwindigkeitssignal Sv 
von dem Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 304 aus. 

Auf der Grundlage des eingegebenen Lenkdrehmo- 
mentsignals St und das Fahrzeuggeschwindigkeitssi- 
gnals Sv bestimmt die Neben-CPU 307 in einem Schritt 
S302 arithmetisch die Motorantriebsrichtung (d. h. die 
Richtung, in der der Motor anzutreiben ist). Danach liest 
die Neben-CPU 307 in einem Schritt S303 aus einem 
(nicht gezeigten) Speicher die Daten aus, die den von 
der Haupt-CPU 306 gesendeten Motorsteuerungs-Aus- 
gangsdaten entsprechen, und fiberpriift auf der Grund- 
lage eines Operationszyklus der Haupt-CPU 306, ob die 
ausgelesenen Daten mit den von der Haupt-CPU 306 
gesendeten Motorsteuerungs-Ausgangsdaten uberein- 
stimmen, um dadurch die Diagnose durchzufuhren, ob 
die Haupt-CPU 306 einem Fehlerzustand oder einem 
Fehler unterliegt, indem das von der Haupt-CPU 306 
iibertragene Uhrzeigersinnantriebs-Richtungssignal Sr 
mit dem von der Neben-CPU 307 selbst bestimmten 
Uhrzeigersinnantriebs-Richtungssignal Qbereinstimmt 
Auf diese Weise wird nicht nur eine Diagnose der von 
der Haupt-CPU 306, sondern auch der von der Neben- 
CPU 307 durchgeftihrten Verarbeitung bewirkt (Schritt 
S304). Auf der Grundlage dieser Diagnose wird eine 
Entscheidung dartiber getroffen, ob ein Fehlerzustand 
auftritt (Schritt S305). Wird entschieden, daB das System 
normal arbeitet, dann wird der Ausgangspegel des an 
die Haupt-CPU 306 gesendeten Periodensignals P in- 
vertiert, z. B. von H- auf L-PegeL Das Periodensignal P 
mit L-Pegel wird bis zu dem darauffolgenden Opera- 
tionszyklus der Neben-CPU 307 aufrechterhalten 
(Schritt S306). 

Bei Empfang des Peri densignals P mit L-Pegel legt 
die Haupt-CPU 306 an einen Eingang der UND-Schal- 
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tung 313 das Energieversorgungs-Steuersignal Ss mit 
H-Pegel an, um die Energieversorgung zu der Motor- 
energieversorgungs-Steuerschaltung 316 freizugeben, 
wobei der andere Eingang der UND-Schaltung 313 mit 
5 dem Energievers rgungs-Befehlssignal Sc versorgt 
wird (Schritt S307). In Reaktion auf das Anlegen des 
Energieversorgungs-Steuersignals Ss gibt die UND- 
Schaltung 313 das Energieversorgungs-Freigabesignal 
So mit H-Pegel an die Motorenergieversorgungs-Steu- 
io erschaltung 316 aus, um deren Energieversorgungsbe- 
trieb zu ermoglichen. Um die Ausgabe des Motortrei- 
ber-Stromsignals durch die Haupt-CPU 306 zu ermdgli- 
chen, legt die Neben-CPU 307 im fibrigen an einen Ein- 
gangsanschluB der UND-Schaltung 314 das Uhrzeiger- 
15 sinnantriebs-Freigabesignal Skr auf der Grundlage der 
von der Haupt-CPU 306 iibertragenen Motorsteuerda- 
ten an, wobei zu diesem Zeitpunkt das Uhrzeigersinnan- 
triebs-Stromsignal Sir von der Haupt-CPU 306 an den 
anderen EingangsanschluB der UND-Schaltung 314 an- 
20 gelegt wird (Schritt S308). 

Als Ergebnis reagiert die Motortreiber-Steuerschal- 
tung 317 auf den Ausgang der UND-Schaltung 314, um 
dadurch an die Gate-Elektrode des FETs Ql das Uhr- 
zeigersinnantriebs-Stromsignal Sir mit einem vorbe- 
25 stimmten Tastverhaltnis anzulegen, wShrend das von 
der Haupt-CPU 306 ausgegebene Uhrzeigersinnan- 
triebs-Richtungssignal Sr an die Gate-Elektrode des 
FETs Q4 angelegt wird Damit wird der FET Ql wieder- 
holt mit einer Frequenz an- und ausgeschaltet, die dem 
30 Tastverhaltnis des Uhrzeigersinnantriebs-Stromsignals 
Sir entspricht. Andererseits wird der FET Q4 so lange 
im Ieitenden Zustand (DurchlaBzustand) gehalten, wie 
das Uhrzeigersinnantriebs-Richtungssignal Sr an seine 
Gate-Elektrode angelegt wird. Folglich flieBt ein elek- 
35 trischer Strom von der Motorenergieversorgungs-Steu- 
erschaltung 316 durch den FET Ql, den Elektromotor 
305 und den FET Q4 zu Erde. 

Es ist leicht zu verstehen, daB die n Ein w -Dauer des 
PBM-Pulssignals langer wird, wahrend das Tastverhalt- 
40 nis des an die Gate-Elektrode des FETs Ql angelegten 
Uhrzeigersinnantriebs-Stromsignals Sir ansteigt, was 
seinerseits bedeutet, daB der Zeitraum verlangert ist, 
wahrend dessen der FET Ql im Ieitenden Zustand 
bleibt, verlangert wird und damit der Motorstrom des 
45 Elektromotors 305 sowie das dadurch erzeugte Lenkhil- 
fedrehmoment entsprechend ansteigt Auf diese Weise 
laBt stch das Drehmoment des Elektromotors 305 steu- 
ern, indem das Tastverhaltnis des Uhrzeigerantriebs- 
Stromsignals Sir variabel gestaltet wird 
so Aus der vorstehenden Beschreibung wird deutlich, 
daB sich aufgrund der uber das Zusammenwirken der 
Haupt-CPU 306 und der Neben-CPU 307 durchgefuhr- 
ten Fehlerzustandsdiagnosen eine hohe oder verbesser- 
te Zuverlassigkeit bei der durch den Elektromotor unter 
55 Kontrolle der Haupt-CPU 306 und der Neben-CPU 307 
durchgefuhrten Steuerung des Lenkdrehmoments reali- 
sieren laBt 

Als nachstes wendet sich die Beschreibung den Verar- 
beitungsoperationen der Neben-CPU 307 fur den Fall 
60 zu, daB von der Haupt-CPU 306 das Auftreten eines 
Fehlers oder eines Fehlerzustands entschieden wird. 
Nun wird beispielsweise angenommen, daB die Haupt- 
CPU 306 in dem Entscheidungsschritt S205 auf der 
Grundlage der im Diagn seschritt S204 durchgefCihrten 
65 Fehlerzustandsdiagnose das Auftreten eines Fehlerzu- 
stands bestimmt In diesem Fall wird verhindert, daB die 
von der Haupt-CPU 306 im Schritt S202 arithmetisch 
bestimmten Motorsteuerdaten zu der Neben-CPU 307 
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ubertragen werden (Schritt S209). Genauer unterbricht 
die Haupt-CPU 306 die Obertragung der Motorsteuer- 
daten (Iber einen langeren Zeitraum als einen Opera- 
tionszyklus der Haupt-CPU 306, um dadurch die Neben- 
CPU 307 uber das Auftreten eines Fehlerzustands zu 5 
informieren. 

Nach der Verarbeitung zum Anhalten des Sendens 
der Motorsteuerdaten hebt die Haupt-CPU 306 das an 
die UND-Schaltung 313 angelegte Energieversorgungs- 
Befehlssignal Sc auf, um dadurch die Energieversor- 10 
gung zu dem Elektromotor 305 anzuhalten, so daB si- 
chergestellt ist t daft die Erzeugung des Lenkdrehrno- 
ments zuveriassig gesteuert wird (Schritt S210). Zusatz- 
lich wird nach der Unterbrechung des an die UND- 
Schaltung 314 angeiegten Uhrzeigersinnantriebs- 15 
Stromsignals Sir die Lieferung des Uhrzeigersinnan- 
triebs-Richtungssignals Sr zu der Motorantriebs-Steu- 
erschaltung 317 unterbrochen, wodurch die Lieferung 
des Motorantriebsstroms an den Elektromotor 305 defi- 
nitiv verhindert ist (Schritt S21 1). 20 

Andererseits liest die Neben-CPU307 im Schritt S303 
bei der Motorsteuerdaten-Empfangsverarbeitung Mo- 
torsteuerdaten aus dem nicht gezeigten Speicher aus, 
um ihren Inhalt zu OberprQfen, und sie fuhrt in einem 
Schritt S304 die Fehierzustandsdiagnose durch. Wird als 25 
Ergebnis dieser Diagnose bestatigt, daB die Motorsteu- 
erdaten nicht von der Haupt-CPU 306 ubertragen wer- 
den, dann entscheidet die Neben-CPU 307, daB ein Feh- 
lerzustand oder ein Fehler in der Haupt-CPU 306 und/ 
oder ihren peripheren GerSten vorliegt (Schritt S305). 30 

Daraufhin sendet die Neben-CPU 307 das Periodensi- 
gnal P mit L-oder H-Pegel zu der Haupt-CPU 306, um 
dadurch die Haupt-CPU 306 darOber zu informieren, 
dafl die Neben-CPU 307 selbst die Verarbeitung der 
Lenkdrehmoment-Erzeugtingssteuerung stoppt Dar- 35 
aufhin stoppt die Neben-CPU 307 das Senden des Ener- 
gieversorgungs-Steuer- oder Freigabesignals Ss zu der 
UND-Schaltung 313, um dadurch den Motorenergie- 
versorgungsanhalte-Verarbeitungsschritt S3 10 durch- 
zufuhren, wahrend die Lieferung des Antriebsstroms zu 40 
dem Elektromotor 305 gesperrt wird, indem das an die 
UND-Schaltung 314 angelegte Uhrzeigersinnaiitriebs- 
Freigabesignal Skr aufgehoben wird (Schritt S31 1). Auf 
diese Weise werden die von der Haupt-CPU 306 durch- 
gefuhrte Motorenergieversorgungs-Unterbrechungs- 45 
verarbeitung sowie die Motorsteuerdaten-Sperrverar- 
beitung durch die Neben-CPU 307 redundant verstarkt 

Als nachstes wird die Verarbeitungsoperation der 
Haupt-CPU 306 beschrieben, werm das Auftreten eines 
Ausfalls oder eines Fehlerzustands an der Seite der Ne- 50 
ben-CPU 307 entschieden wird. Es wird angenommen, 
daB die Neben-CPU 307 in einem Diagnoseschritt S305 
das Auftreten eines Fehlerzustands erfaflL In diesem 
Fall wird die Obertragung des Periodensignals P mit 
einem festen L- oder H-Pegel an die Haupt-CPU 306 55 
angehalten (Schritt S309), wodurch die Haupt-CPU 306 
fiber das Auftreten des Fehlerzustands in der Neben- 
CPU 307 und/oder peripheren Einrichtungen informiert 
wird. 

In Folge der Verarbeitung zum Anhalten der Uber- go 
tragung des Periodensignals P hebt die Neben-CPU 307 
das an die UND-Schaltung 313 angelegte Energiever- 
sorgungs-Steuersignal Ss auf, um dadurch in einem 
Schritt S3 10 die Energieversorgung zu dem Elektromo- 
tor 305 zu unterbrechen. Zusatzlich stoppt die Neben- 65 
CPU 307 das Anlegen des Uhrzeigersinnantriebs-Frei- 
gabesignals Skr an die UND-Schaltung 314, um da- 
durch die Lieferung der Motorsteuerdaten durch di 



Haupt-CPU 306 zu sperren (Schritt S31 1). 

Andererseits liest die Haupt-CPU 306 bei der Emp- 
fangsverarbeitung des Periodensignals P Paten des Pe- 
riodensignals P aus dem nicht gezeigten Speicher aus, 
um den Inhalt des Periodensignals P in dem Schritt S203 
zu bestatigen, woraufhin in einem Schritt S204 eine Feh- 
lerzustandsdiagnoseverarbeitung durchgeftihrt wird 
Gibt das Ergebnis dieser Diagnose an, daB das Peri- 
odensignal P nicht von der Neben-CPU 307 Qbertragen 
wird, dann bestimmt die Haupt-CPU 306, daB in der 
Neben-CPU 307 und/oder peripheren Ger&ten ein Feh- 
lerzustand vorliegt (Schritt S205). 

Als nachstes stoppt die Haupt-CPU 306 die Obertra- 
gung der Motorsteuerdaten zu der Neben-CPU 307, um 
diese dariiber zu informieren, dafl die Haupt-CPU 306 
die Lenkdrehmomenterzeugungs-Steuerverarbeitung 
anhalt (Schritt S209). Daraufhin hebt die Haupt-CPU 
306, um deutlicher die Unterbrechung der Motorener- 
gieversorgung sowie der Motorsteuerdaten von der Ne- 
ben-CPU 307 sicherzustellen, das Motorenergieversor- 
gungs-Befehlssignal Sc von der UND-Schaltung 313 
auf, um dadurch die Energieversorgung zu dem Elektro- 
motor 305 zu stoppen (Schritt S210). Im ubrigen unter- 
bricht die Haupt-CPU 306 zusatzlich zum Anhalten des 
an die UND-Schaltung 314 ausgegebenen Uhrzeiger- 
sinnantriebs-Stromsignals Sir die Lieferung des Uhrzei- 
gersinnantriebs-Richtungssignals Sr an die Motoran- 
triebs-Steuereinheit 317, um dadurch in einem Schritt 
S211 die Lieferung des Antriebsstroms an den Elektro- 
motor 305 zu unterbrechen. 

Aus der vorstehenden Beschreibung ist demnach zu 
verstehen, dafl nach den in der dritten Ausf Qhrungsform 
verkflrperten Lehren der Erfmdung nicht nur die 
Haupt-CPU 306 bei Erfassung eines Fehlers oder Feh- 
lerzustands als Ergebnis der Fehlerzustandserfassung 
die Lenkdrehmomenterzeugung stoppt, sondern auch 
die Neben-CPU 307 die Verarbeitung zur Lenkdrehmo- 
ment-Erzeugungssteuerung durchfiihrt Auf diese Wei- 
se laflt sich die Zuverlassigkeit der Lenkhilfsdrehmo- 
ment-Erzeugung durch den Elektromotor 305 aufgrund 
der Tatsache merklich verbessern, daB durch die Ne- 
ben-CPU 307 eine Redundanz zur Erganzung der von 
der Haupt-CPU 306 durchgefQhrten Lenkdrehmoment- 
Erzeugungssteuerung selbst dann vorgesehen ist, wenn 
die Drehmomenterzeugungssteuerung der Haupt-CPU 
306 unzureichend oder unvolistandig ist, da in der 
Haupt-CPU 306 ein Fehlerzustand vorliegt 

Patentanspriiche 

I. Steuervorrichtung fur ein motorgetriebenes Ser- 
volenksystem eines Kraftfahrzeugs, wobei das mo- 
torgetriebene Servolenksystem einen mit einer 
Hauptenergieversorgungsquelle verbundenen 
Elektromotor zur Erzeugung eines Hilfsdrehmo- 
ments umfaBt, um die Handhabung des Lenkrads 
des Kraftfahrzeugs zu erleichtern, 
wobei diese Vorrichtung aufweist: 
eine Drehmomentsensoreinrichtung zum Erfassen 
eines auf einen Lenkmechantsmus d s Kraftfahr- 
zeugs aufgebrachten Drehm ments, mit dem der 
Elektromotor wirksam gekoppelt ist; 
eine Fahraeuggeschwmdigkeitssensoreinrichtung 
zum Erfassen der Geschwindigkeit des Kraftfahr- 
zeugs; 

eine erste Prozessoreinrichtung, die wenigstens mit 
der Drehmomentsensoreinrichtung und der Fahr- 
zeuggeschwindigkeits- Sensoreinriclftung wirksam 



• 



DE 44 04 

33 

verbunden ist, um arithmeusch ein von dem Elec- 
tromotor zu erzeugendes Hilfsdrehmoment sowie 
eine Antriebsrichtung zu bestimmen, in der der 
Motor auf der Grundlage der AusgSnge der Dreh- 
moraentsensoreinrichtung und der Fahrzeugge- 5 
schwindigkeits-Sensoreinrichtung angetrieben 
werden soil, um dadurch ein Hilfsdrehmomentsi- 
gnal bzw. ein erstes Antriebsrichtungssignal zu er- 
zeugen; 

eine mit der ersten Prozessoreinrichtung wirksam 10 
verbundene Motorantriebs-Steuereinrichtung, um 
den Betrieb des Elektromotors nach dem Hilfs- 
drehmomentsignal und dem ersten, von der ersten 
Prozessoreinrichtung gelieferten Antriebsrich- 
tungssignal zusteuern; 15 
eine zweite Prozessoreinrichtung, die mit der Dreh- 
momentsensoreinrichtung und der ersten Prozes- 
soreinrichtung wirksam verbunden ist, um arithme- 
tisch die Antriebsrichtung des Motors auf der 
Grundlage von AusgSngen der Drehmomentsen- 20 
soreinrichtung und der Fahrzeuggeschwindigkeits- 
Sensoreinrichtung zu bestimmen, um dadurch das 
erste, von der ersten Prozessoreinrichtung geliefer- 
te Antriebsrichtungssignal mit einem Signal zu yer- 
gleichen, das die von der zweiten Prozessorenrich- 25 
tung bestimmte Antriebsrichtung angibt, und ein 
zweites Antriebsrichtungssignal zu erzeugen; 
sowie eine Logikeinrichtung, die mit Ausgangen 
der ersten und der zweiten Prozessoreinrichtung 
und der Eingangsseite der Motorantriebs-Steuer- 30 
einrichtung wirksam verbunden ist, um deren Steu- 
erbetrieb freizugeben, wenn das von der ersten 
Prozessoreinrichtung gelieferte Drehmomenthiifs- 
signal und das zweite, von der zweiten Prozessor- 
einrichtung gelieferte Antriebsrichtungssignal lo- 35 
gisch Qbereinstimmea 

2. Steuervorrichtung nach Anspruch 1, ferner ent- 
haltend: 

eine Konstantspannungs-Energieversorgungs- 
schaltung, die mit einer Hauptenergieversorgungs- 40 
quelle verbunden ist, um an die erste und die zweite 
Prozessoreinrichtung eine elektrische Energie mit 
konstanter Spannung zu liefern; sowie 
eine MotorenergLeversorgungs-Steuerschaltung, 
um die Energieversorgung von der Haupteriergie- 45 
versorgungsquelle zu dem Elektromotor zu steu- 
ern, wobei die erste Prozessoreinrichtung eine er- 
ste Spannungssignal-Erzeugungseinrichtung zur 
Erzeugung eines ersten Spannungssignals umfaBt, 
das eine Ausgangsspannung der Konstantspan- 50 
nungs-Energieversorgungsschaltung angibt; 
wobei das erste Spannungssignal zu der zweiten 
Prozessoreinrichtung ubertragen und gleichzeitig 
zu der Logikeinrichtung ausgegeben wird; 
wobei die zweite Prozessoreinrichtung eine zweite 55 
Spannungssignal-Erzeugungseinrichtung zum Er- 
zeugen eines zweiten Spannungssignals umfaBt, 
das die an den zweiten Prozessor gelieferte Aus- 
gangsspannung der Konstantspannungs-Energie- 
schaltung angibt, sowie eine Vergleichseinrichtung 60 
zum Vergleich des ersten Spannungssignals mit 
dem zweiten Spannungssignal, um dadurch ein 
Ausgangssignal zu erzeugen, wenn der Vergleich 
eine Koinzidenz zwischen dem ersten und dem 
zweiten Spannungssignal ergibt; und 65 
wobei die Logikeinrichtung eine erste Logikpro- 
dukteinrichtung umfaBt, um ein Signal zur Freigabe 
der Energiev rsorgung vndr Hauptenergiever- 
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sorgungsquelle ttber die Motorenergieversor- 
gungs-Steuerschaltung zu dem Elektromotor zu er- 
zeugen, wenn ein Ausgangssignal der ersten Logik- 
produkteinrichtung eine logische Koinzidenz zwi- 
schen dem von der ersten Prozessorenrichtung ge- 
lieferten ersten Spannungssignal und dem von der 
zweiten Prozessoreinrichtung gelieferten Aus- 
gangssignal angibt 

3. Steuervorrichtung nach Anspruch 2, bei welcher 
die Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung ein 
Schaltelement umfaBt, das in Reaktion auf einen 
Ausgang der Logikprodukteinrichtung an- oder ab- 
geschaltet wird, um dadurch die Energieversor- 
gung von der Hauptenergieversorgungsquelle zu 
dem Elektromotor nur dann zuzulassen, wenn der 
Ausgang der ersten Logikprodukteinrichtung eine 
logische Koinzidenz zwischen dem ersten Span- 
nungssignal von der ersten Prozessoreinrichtung 
und dem Ausgangssignal von der zweiten Prozes- 
soreirichtung angibt 

4. Steuervorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, bei 
welcher der Elektromotor von der Hauptenergie- 
versorgungsquelle mit elektrischer Energie in 
Form eines Pulsstroms mit einem Tastverhaltnis 
versorgt wird, das von einem Schaltkreis gesteuert 
wird, der seinerseits von einem Pulsbreiten-Modu- 
lationssignal gesteuert wird, das von der Motoran- 
triebs-Steuereinrichtung nach dem von der ersten 
Prozessoreinrichtung gelieferten Hilfsdrehmo- 
mentsignal und dem Antriebsrichtungssignal er- 
zeugt wird, wenn der Steuerbetrieb der Motoran- 
triebs-Steuereinrichtung freigegeben ist 

5. Steuervorrichtung nach Anspruch 4, bei welcher 
der Schaltkreis einen ersten und einen zweiten 
Schaltstromkreis umfaBt, um den Elektromotor ab- 
wechselnd in der einen oder der anderen, entgegen- 
gesetzten Drehrichtung anzutreiben. 

6. Steuervorrichtung nach einem der AnsprQche 1 
bis 5, bei welcher die Logikeinrichtung eine zweite 
Logikprodukteinrichtung umfaBt, um ein Logik- 
produkt des von der ersten Prozessoreinrichtung 
gelieferten Lenkdrehmomentsignals und des von 
der zweiten Prozessoreinrichtung gelieferten Aus- 
gangssignals zu bestimmen, wobei das Ausgangssi- 
gnal das Ergebnis des von der zweiten Prozessor- 
einrichtung durchgefuhrten Vergleichs angibt; 
wobei die zweite Logikprodukteinrichtung den Be- 
trieb der Motorantriebs-Steuereinrichtung in Ab- 
hfcigigkeit von dem Logikprodiikt freigibt, um da- 
durch den Betrieb der Motorantriebs-Steuerschal- 
tung zu sperren, falls das Hilfsdrehmomentsignal 
und das Ausgangssignal nicht logisch ubereinstim- 
men. 

7. Steuervorrichtung nach einem der Ansprflche 1 
bis 6, bei welcher die zweite Logikeinrichtung eine 
erste und eine zweite UND-Schaltung umfaBt; 
wobei die erste UND-Schaltung ein erstes Hilfs- 
drehmomentsignal von der ersten Prozessorein- 
richtung, das ein von dem Elektromotor in einer 
ersten Drehrichtung zu erzeugendes Hilfsdrehmo- 
ment angibt, sowie ein erstes Antriebsrichtungssi- 
gnal von der zweiten Prozessoreinrichtung emp- 
ftngt, das eine Drehrichtung angibt, wobei die erste 
UND-Schaltung ein Logikproduktsignal erzeugt, 
um den Betrieb der Motorantriebs-Steuerschal- 
tung freizugeben, wenn das erste Hilfsdrehmo- 
mentsignal und das erste Antriebsrichtungssignal 
1 gisch ubereinstimmen; 
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wobei die zweite UND-Schaltung ein zweites Hilfs- 
drehmomentsignal von der ersten Prozessorein- 
richtung, das ein von dem Elektromotor in der an- 
deren Drehrichtung zu erzeugendes Hilfsdrehmo- 
ment angibt, die der einen Drehrichtung entgegen- 5 
gesetzt ist, zusammen mit einem zweiten Antriebs- 
richtungssignal von der zweiten Prozessoreinrich- 
tung empfangt, das der anderen Drehrichtung ent- 
spricht, wobei die zweite UND-Schaltung ein Lo- 
gikproduktsignal erzeugt, um den Betrieb der Mo- 10 
torantriebs-Steuerschaltung freizugeben, wenn das 
zweite Hilfsdrehraomentsignal und das zweite An- 
triebsrichtungssignal logisch flbereinstimmen. 

8. Steuervorrichtung nach einem der Anspruche 2 
bis 7, bei welcher der Elektromotor von der Haupt- 15 
energieversorgungsquelle mit elektrischer Energie 

in Form eines Pulsstroms mit einem Tastverhaltnis 
versorgt wird, das von einem Schaltkreis gesteuert 
wird, der seinerseits von einem Pulsmodulationssi- 
gnal gesteuert wird, das von der Motorantriebs- 20 
Steuereinrichtung nach dem von der ersten Prozes- 
soreinrichtung gelieferten Hilfsdrehmomentsigpai 
und dem Antriebsrichtungssignal erzeugt wird, 
wenn der Steuerbetrieb der Motorantriebs-Steuer- 
einrichtung freigegeben ist 25 

9. Steuervorrichtung nach einem der Anspriiche 2 
bis 8, bei welcher der Schaltkreis einen ersten und 
einen zweiten Schaltstromkreis umfaBt, um den 
Elektromotor abwechselnd in einer Drehrichtung 
oder in einer dieser entgegengesetzten Drehrich- 30 
tung anzutreiben. 

10. Steuervorrichtung fur ein motorgetriebenes 
Servolenksystem eines Kraftfahrzeugs, bei welcher 
das rnotorgetriebene Servolenksystem einen mit ei- 
ner Hauptenergieversorgungsquelle eiektrisch ver- 35 
bundenen Elektromotor umfaBt, um ein Hilfsdreh- 
moment zum Erleichtern der Handhabung des 
Lenkrads des Kraftfahrzeugs zu erzeugen, 

wobei die Steuervorrichtung aufweist: 
eine Drehmomentsensoreinrichtung zum Erfassen 40 
eines auf den Lenkmechanismus des Kraftfahr- 
zeugs aufgebrachten Drehmoments, mit dem der 
Elektromotor wirksam verbunden ist; 
eine Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensoreinrichtung 
zum Erfassen einer Fahrzeuggeschwindigkeit des 45 
Kraftfahrzeugs; 

eine erste, mit der Drehmomentsensoreinrichtung 
und der Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensoreinrich- 
tung wirksam verbundene Prozessoreinrichtung 
zur arithmetischen Bestimmung eines von dem 50 
Elektromotor zu erzeugenden Hilfsdrehmoments 
sowie einer Antriebsrichtung, in der der Motor auf 
der Grundiage der Ausgfcnge der Drehmomentsen- 
soreinrichtung und der Fahrzeuggeschwindigkeits- 
Sensoreinrichtung angetrieben werden soil, um da- 55 
durch ein Hilfsdrehmomentsignal, ein Motoran- 
triebs-Richtungssignal und ein Koinzidenz-/Dis- 
krepanzsignal zu erzeugen, das die Koinzidenz 
oder Diskrepanz zwischen dem Motorantriebs- 
Richtungssignal und einem ersten Lenkrichtungssi- 60 
gnal darsteilt, das eine Richtung des Lenkdrehmo- 
ments angibt: 

eine mit derersten Prozessoreinrichtung wirksam 
verbundene Motorantriebs-Steuereinrichtung zur 
Steuerung des Antriebs des Elektromotors nach 65 
dem von dem ersten Prozessor gelieferten Hilfs- 
drehmomentsignal und dem Motorantriebs-Rich- 
tungssigbal; 
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eine zweite, mit der Drehmomentsensoreinrich- 
tung und der ersten Prozessoreinrichtung wirksam 
verbundene Prozessoreinrichtung, die mit dem 
Koinzidenz-/Diskrepanzsignal und dem Motoran- 
triebs-Richtungssignal von der ersten Prozessor- 
einrichtung versorgt wird, um dadurch eine Ent- 
scheidung zu treffen, ob ein Koinzidenz- oder Dis- 
krepanzzustand zwischen dem Motorantriebs- 
Richtungssignal und einem von der zweiten Pro- 
zessoreinrichtung erzeugten, zweiten Lenkrich- 
tungssignal vorliegt, sowie eine Entscheidung be- 
ziiglich der zeitlichen Dauer des Diskrepanzzustan- 
des, falls dieser beschlossen ist, auf der Grundiage 
des Koinzidenz-/Diskrepanzsignals und des Aus- 
gangs des Drehmomentsensors zu treffen, um da- 
durch an die Motorantriebs-Steuereinrichtung' ein 
Freigabe-/ Sperrsignal zur Freigabe oder zum 
Sperren der Lieferung des Hilfsdrehmomentsignals 
an die Motorantriebs-Steuereinrichtung von der 
ersten Prozessoreinrichtung in Abhangigkeit von 
dem Ergebnis der obengenannten Entscheidung zu 
liefern. 

11. Steuervorrichtung nach Anspruch 10, bei wel- 
cher die zweite Prozessoreinrichtung eine Einrich- 
tung zum Sperren wenigstens der elektrischen 
Energieversorgung zum Motor oder der Lieferung 
des Hilfsdrehmomentsignals an die Motortreiber- 
schaltung umfaBt, wenn die Entscheidung ergibt, 
daB sich der Diskrepanzzustand uber eine Dauer 
fortgesetzt hat, die einen vorbestimmten Wert 
uberschreitet 

12. Steuervorrichtung nach Anspruch 10 oder 11, 
bei welcher die erste Prozessoreinrichtung umfaBt: 
eine Motorsteuerungs-Arithmetikeinrichtung zum 
Erzeugen des Hilfsdrehmomentsignals und des 
Motorantriebs-Richtungssignals auf der Grundiage 
der Ausgange der Drehmomentsensoreinrichtung 
und der Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensoreinrich- 

tung; a m 

eine Lenkdrehmomentrichtungs-Arithmetikein- 

richtung zum Erzeugen eines ersten Lenkrich- 
tungssignals auf der Grundiage des Ausgangs des 
Drehmomentsensors unabhangig von der Motor- 
steuerungs-Arithmetikeinrichtung; 
eine Motorsteuerungs-Ausgangseinrichtung zum 
Liefern des Hilfsdrehmomentsignals und des Mo- 
torantriebs-Richtungssignals an die Motorantriebs- 
Steuereinrichtung; 

sowie eine mit den Ausgangen der Motorsteue- 
rungs-Arithmetikeinrichtung und der Lenkrich- 
tungs-Arithmetikeinrichtung wirksam verbundene 
Motorsteuerungs-Signalubertragungseinrichtung, 
um das Motorantriebs-Richtungssignal und das 
KoinzidenzTDiskrepanzsignal an die zweite Pro- 
zessoreinrichtung zu senden; 
wobei die Motorsteuerungs-Signalubertragungs- 
einrichtung eine Vergleichseinrichtung umfaBt, um 
das von der Motorsteuerungs-Arithmetikeinrich- 
tung gelieferte Motorantriebs-Richtungssignal mit 
dem ersten, von der Lenkdrehmomentrichtungs- 
Arithmetikeinrichtung gelieferten Lenkrichtungssi- 
gnal zu vergleichen, um dadurch das Koinzidenz- 
/Diskrepanzsignal auf einen ersten oder einen 
zweiten L gikpegel zu setzen, der ein Koinzidenz 
oder eine Diskrepanz zwischen dem M toran- 
triebs-Richtungssignal und dem ersten Lenkrich- 
tungssignal darstelit 

13. Steuervorrichtung nach einem der Anspruche 
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10 bis 12, bei welcher die zweite Prozessoreinrich- 
tungumfaflt: 

eine Motorsteuerdaten-Empfangseinrichtung zum 
Empfang des Motorantriebs-Richtungssignals und 
des Koinzidenz-/DiskrepanzsignaIs; 5 
eine erste Entscheidungseinrichtung, um zu ent- 
scheiden, ob das Koinzidenz-/Diskrepanzsignal auf 
einem Pegel liegt, der den Diskrepanzzustand an- 
gibt; 

eine zweite, auf die Entscheidung der ersten Ent- io 
scheidungseinrichtung, daB das Koinzidenz-/Dis- 
krepanzsignal den Diskrepanzzustand angibt, rea- 
gierende Entscheidungseinrichtung, um dadurch zu 
entscheiden, ob sich der Diskrepanzzustand linger 
als eine vorbestimmte Dauer fortgesetzt hat; ; is 
sowie eine Ausgangseinrichturig zum Erzeugen ei- 
nes Signals zum Sperren wenigstens der elektri- 
schen Energieversorgung an den Motor oder der 
Lieferung des Hilfsdrehmomentsignals an die Mo- 
torantriebs-Steuereinrichtung, wenn von der zwei- 20 
ten Entscheidungseinrichtung entschieden ist, daB 
sich der Diskrepanzzustand linger als eine vorbe- 
stimmte Dauer fortgesetzt hat 

14. Steuervorrichtung nach einem der Anspriiche 

10 bis 13, bei welcher die zweite Prozessoreinrich- 25 
tung umfaBt: 

eine Lenkrichtungs-Arithmetikeinrichtung zum Er- 
zeugen eines zweiten Lenkrichtungssignals, das die 
Richtung des auf das Lenkrad aufgebrachten Dreh- 
moments auf der Grundlage des Ausgangs der 30 
Drehmomentsensoreinrichtung angibt; 
eine Vergleichseinrichtung zum Vergleich des 
zweiten Lenkrichtungssignals mit dem von der er- 
sten Prozessoreinrichtung gelieferten Motoran- 
triebs-Richtungssignal, um dadurch zu entscheiden, 35 
ob das zweite Lenkrichtungssignal mit dem Motor- 
antriebs-Richtungssignal ubereinsttmmt oder nicht; 
eine dritte Entscheidungseinrichtung, die auf die 
Entscheidung der Vergleichseinrichtung reagiert, 
daB das zweite Lenkrichtungssignal nicht mit dem 40 
Motorantriebs-Richtungssignal Ubereinstimmt, um 
dadurch zu entscheiden, ob der Diskrepanzzustand, 
in dem das zweite Lenkrichtungssignal nicht mit 
dem Motorantriebs-Richtungssignal Qbereins- 
timmt, sich langer als eine zweite vorbestimmte 45 
Dauer fortgesetzt hat; sowie 
eine Ausgangseinrichtung zum Erzeugen eines Si- 
gnals, das wenigstens die Energieversorgung zu 
dem Motor oder die Lieferung des Hilfsdrehmo- 
mentsignals zu der Motorantriebs-Steuereinrich- 50 
tung spent, wenn die von der zweiten Entschei- 
dungseinrichtung getroffene Entscheidung positiv 
ist 

15. Steuervorrichtung nach Anspruch 14, bei wel- 
cher die zweite und die dritte Entscheidungsein- 55 
richtung zusammenwirken, um eine Einrichtung 
zur Freigabe der elektrischen Energieversorgung 
zu dem Motor und der Lieferung des Hilfsdrehmo- 
mentsignals zu der Motorantriebs-Steuereinrich- 
tung selbst dann zu bilden, wenn das Motoran- 60 
triebs-Richtungssignal und das zweite Lenksignal 
nicht miteinander ubereinstimmen, solange das 
Koinzidenz-/Diskrepanzsignal den Diskrepanzzu- 
stand angibt 

16. Steuervorrichtung nach einem der AnsprQche 65 
10 bis 15,enthaltend: 

eine Logikeinrichtung, die mit den Ausgangen der 
ersten Pr zessoreinrichtung und der zw iten Pro- 



648 Al 

38 

zessoreinrichtung sowie dem Eingang der Motor- 
antriebs-Steuereinrichtung wirksam verbunden ist, 
um deren Steuerbetrieb freizugeben, wenn das von 
der ersten Prozessoreinrichtung gelieferte Dreh- 
momenthilfssignal und das von der zweiten Prozes- 
soreinrichtung gelieferte, zweite Antriebsrich- 
tungssignal logisch ubereinstimmen. 

17. Steuervorrichtung nach einem der Anspriiche 
10 bis 16, ferner enthaltend: 
eine Konstantspannungs- Energieversorgungs- 
schaltung, die mit einer Hauptenergieversorgungs- 
quelle verbunden ist, um an die erste und die zweite 
Prozessoreinrichtung eine elektrische Energie mit 
konstanter Spannung zu liefern; sowie 
eine Motorenergieversorgungs-Steuerschaltung, 
um die Energieversorgung von der Hauptenergie- 
versorgungsquelle zu dem Elektromotor zu steu- 
ern; 

wobei die erste Prozessoreinrichtung eine erste 
Spannungssignal-Erzeugungseinrichtung zur Er- 
zeugung eines ersten Spannungssignals umfaBt, das 
eine Ausgangsspannung der Konstantspannungs- 
Energieversorgungsschaltung angibt; 
wobei das erste Spannungssignal zu der zweiten 
Prozessoreinrichtung Qbertragen und gleichzeitig 
zu der Logikeinrichtung ausgegeben wird; 
wobei die zweite Prozessoreinrichtung eine zweite 
Spannungssignal-Erzeugungseinrichtung zum Er- 
zeugen eines zweiten Spannungssignals umfaBt, 
das die an die zweite Prozessoreinrichtung geliefer- 
te Ausgangsspannung der Konstantspannungs- 
energieschaltung angibt, sowie eine Vergleichsein- 
richtung zum Vergleich des ersten Spannungssi- 
gnals mit dem zweiten Spannungssignal, um da- 
durch ein Ausgangssignal zu erzeugen, wenn der 
Vergleich eine Koinzidenz zwischen dem ersten 
und dem zweiten Spannungssignal ergibt; und 
wobei die Logikeinrichtung eine erste Logikpro- 
dukteinrichtung umfaBt, um ein Signal zur Freigabe 
der Energieversorgung von der Hauptenergiever- 
sorgungsquelle iiber die Motorenergieversor- 
gungs-Steuerschaltung zu dem Elektromotor zu er- 
zeugen, wenn ein Ausgangssignal der ersten Logik- 
produkteinrichtung eine logische Koinzidenz zwi- 
schen dem von der ersten Prozessoreinrichtung ge- 
lieferten ersten Spannungssignal und dem von der 
zweiten Prozessoreinrichtung gelieferten Aus- 
gangssignal angibt 

18. Steuervorrichtung nach einem der AnsprQche 
10 bis 17, bei welcher der Elektromotor von der 
Hauptenergieversorgungsquelle mit elektrischer 
Energie in Form eines Pulsstroms mit einem Tast- 
verhaltnis versorgt wird, das von einem Schaltkreis 
gesteuert wird, der seinerseits von einem Pulsbrei- 
ten-Modulationssignal gesteuert wird, das von der 
Motorantriebs-Steuereinrichtung nach dem von 
der ersten Prozessoreinrichtung gelieferten Hilfs- 
drehmomentsignal und dem Antriebsrichtungssi- 
gnal erzeugt wird, wenn der Steuerbetrieb der Mo- 
torantriebs-St uereinrichtung freigegeben ist 

19. Steuerv rrichtung nach einem der AnsprQche 
10 bis 18, bei welcher die Logikeinrichtung eine 
zweite Logikprodukteinrichtung zum Be^timmen 
eines Logikprodukts aus dem von der ersten Pro- 
zessoreinrichtung gelieferten Hilfsdrehmomentsi- 
gnal und dem von der zweiten Prozessoreinrich- 
tung gelieferten Ausgangssignal umfaBt, wobei das 
Ausgangssignal das Erg bnis des von der zweiten 
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Prozessoreinrichtung durchgefuhrten Vergleichs 

angflrt; ... « k 

wobei die zweite Logikprodukteinnchtung den Be- 
trieb der Motorantriebs-Steuereinrichtung in Ab- 
hangigkeit von dem Logikprodukt freigibt, urn da- 5 
durch den Betrieb der Motorantriebs-Steuerschal- 
tung zu sperren, falls das Hilfsdrehmomentsignal 
und das Ausgangssignal nicht logisch ubereinstim- 

men. . , 

20. Steuervorrichtung fOr ein motorgetnebenes 10 
Servolenksystem eines Kraftfahrzeugs, bei welcher 
das motorgetriebene Servolenksystem einen mit ei- 
ner Hauptenergieversorgungsquelle verbundenen 
Elektromotor zum Erzeugen eines Hilfsdrehmo- 
ments umfaBt, urn einen Fahrer bei der Handha- 15 
bung eines Lenkrads des Kraftfahrzeugs zu unter- 
stutzen, 

wobei die Steuervorrichtung aufweist: 
eine Hauptprozessoreinrichtung und eine Neben- 
prozessoreinrichtung zur Bestimmung einer An- 20 
triebssteuerinformation fur den Elektromotor, um 
dadurch das von dem Elektromotor erzeugte Hilfs- 
drehmoment auf der Grundlage der von auBen ge- 
iieferten Fahrinformationen des Kraftfahrzeugs zu 
steuern, wobei die Haupt- und die Nebenprozes- 25 
soreinrichtung zusammenwirken. um auf der 
Grundlage der Ergebnisse der arithmetischen Be- 
stimmung gegenseitig das Auftreten eines Fehler- 
zustands in der Haupt- und der Nebenprozessor- 
einrichtung und den damit verbundenen Einrich- 30 
tungen zu diagnostizieren; sowie 
eine Motortreibereinrichtung, um auf der Grundla- 
ge der von der Hauptprozessoreinrichtung und der 
Nebenprozessoreinrichtung ausgegebenen An- 
triebssteuerinformationen Motorantriebssignale 35 
zum Antrieb des Elektromotors auszugeben; 
wobei die Hauptprozessoreinrichtung sowie die 
Nebenprozessoreinrichtung umfassen: 
eine Signalsende-/Empfangseinrichtung, um zu er- 
moglichen, daB ein das Ergebnis der Fehlerzu- 40 
standsdiagnose angebendes Signal zwischen der 
Hauptprozessoreinrichtung und der Nebenprozes- 
soreinrichtung ubertragen wird; sowie 
eine Signalunterbrechungseinrichtung, um die Lie- 
ferung der Antriebssteuerinformationen von der 45 
Hauptprozessoreinrichtung oder alternativ von der 
Nebenprozessoreinrichtung zu der Motortreibe- 
reinrichtung zu unterbrechen, wenn das empfange- 
ne Diagnoseergebnis-Anzeigesignal das Auftreten 
eines Fehlerzustands in wenigstens der Hauptpro- 50 
zessoreinrichtung oder der Nebenprozessorein- 
richtung angibt 

21. Steuervorrichtung nach Anspruch 20, terner 
aufweisend: 

eine Drehmomentsensoreinrichtung zum Erfassen 55 
eines von dem Fahrer auf das Lenkrad auf gebrach- 
ten Lenkdrehmoments; sowie 
eine Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensoreinrichtung 
zum Erfassen der Geschwindigkeit des Kraftfahr- 
zeugs; 60 
wobei die Fahrinformationen durch die Ausgangs- 
signaie der Drehmomentsensoreinrichtung und der ^ 
Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensoreinrichtung ge- 
gebene Infonnationen umfassea 

22. Steuervorrichtung nach Anspruch 21, bei wel- 65 
cher die Antriebssteuerinformationen M toran- 
triebsstrom-Steuerinformati nen zur Steuerung 
des an den Motor gelieferten elektrischen Stroma, 



Motorantriebs-Richtungsinformationen, die eine 
Richtung angeben, in der der Motor gedreht wer- 
den soil, sowie Motorenergieversorgungs-Steuer- 
infonnationen zum Steuern der Energieversorgung 
des Motors umfassen. 

23. Steuervorrichtung nach einem der Ansprtlche 
20 bis 22, bei welcher die Signalunterbrechungsein- 
richtung eine Logikprodukteinrichtung zur Bestim- 
mung eines Logikprodukts zwischen den von der 
Hauptprozessoreinrichtung ausgegebenen Motor- 
antriebsstrom-Steuerinformationen und den von 
dem Nebenprozessor erzeugten Motorantriebs- 
Richtungsinformationen auf der Grundlage der von 
der Hauptprozessoreinrichtung empfangenen Mo- 
torantriebs-Richtungsinformationen umfaBt; sowie 
eine zweite Logikprodukteinrichtung zum Bestim- 
men eines Logikprodukts zwischen den Motor- 
energieversorgungs-Steuerinformationen und den 
Motorenergieversorgungs-Steuerinformationen, 
die von der Nebenprozessoreinrichtung auf der 
Grundlage des von der Hauptprozessoreinrichtung 
iibertragenen Motorenergieversorgungs-Steuersi- 
gnais erzeugt werden. 

24. Steuervorrichtung nach einem der Anspruche 
20 bis 23, bei welcher die Hauptprozessoreinrich- 
tung umfaBt: 

eine erste Arithmetikeinrichtung, um arithmetisch 
die Motorantriebsstrom-Steuerinformationen und 
die Motorantriebs-Richtungsinformationen auf der 
Grundlage eines von dem Ausgang der Drehmo- 
mentsensoreinrichtung ausgelesenen Lenkdrehmo- 
mentsignals sowie eines von dem Ausgang des 
Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensors ausgelesenen 
Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensorsignals zu be- 
stimmen; 

eine Signaliibertragungseinrichtung, um wenig- 
stens die Motorantriebs-Richtungsinformationen 
an die zweite Prozessoreinrichtung zu senden; so- 



wie 



eine erste Speichereinrichtung zum Speichern der 
Motorantriebs-Richtungsinformationen und der 
Motorantriebs-Strominformationen; 
wobei die zweite Prozessoreinrichtung umfaBt: 
eine zweite Arithmetikeinrichtung, um auf der 
Grundlage des Lenkdrehmomentsignals arithme- 
tisch zweite Motorantriebs-Richtungsinformatio- 
nen zu bestimmen; 

eine Vergieichseinrichtung zum VergLeich der von 
der zweiten Arithmetikeinrichtung bestimmten 
Motorantriebs-Richtungsinformationen mit den 
von der Hauptprozessoreinrichtung empfangenen 
Motorantriebs-Richtungsinformationen; 
eine zweite Diagnoseeinrichtung, um auf der 
Grundlage des Vergleichs zu entscheiden, ob ein 
Fehlerzustand in der Hauptprozessoreinrichtung 
und den damit verbundenen Einrichtungen auftritt, 
um dadurch das Diagnoseergebnis-Anzeigesignal 
zu erzeugen, das das Auftreten eines Fehlerzu- 
stands angibt, wenn die Entscheidung positiv aus- 

wobei die Signalunterbrechungseinnchtung der 
Nebenprozessoreinrichtung in Reaktion auf das 
das Auftreten eines Fehlerzustands angebende 
Diagnoseergebnissignal aktivien wird; und 
wobei das Diagnoseergebnissignal uber die Signal- 
sende-ZEmpfangseinrichtung zu der ersten Pr zes- 
soreinrichtung Qbertragen wird 
25. Steuervorrichtung nach einem der Anspruche 
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20 bis 24, bei weicher die Hauptprozessoreinrich- 
tungfemerumfaBt: 

eine erste Diagnoseeinrichtung, die auf das von der 
zweiten Prozessoreinrichtung empfangene Dia- 
gn seergebnissignal reagiert, um dadurch auf der 5 
Grundlage der in dem Speicher gespeicherten Mo- 
torantriebsstrom-Steuerinformationen und der 
Motorantriebs-Richtungsinformationen sowie, 
nach dem Empfang des Diagnoseergebnissignals, 
der entsprechenden, auf der Grundlage des von den 10 
Ausg&ngen der Lenkdrehmomentsensoreinrtch- 
tung bzw. der Fahrzeuggeschwindigkeits-Sensor- 
einrichtung ausgelesenen Lenkdrehmomentsignals 
und des Fahrzeuggeschwindigkeitssignals arithme- 
tisch bestimmten Informationen zu entscheiden, ob 15 
in dem Hauptprozessor und/oder den diesem zuge- 
ordneten Einrichtungen ein Fehlerzustand auftritt; 
sowie 

eine erste Sperreinrichtung, um den Betrieb der 
Motortreibereinrichtung zu sperren, wenn von der 20 
ersten Diagnoseeinrichtung das Auftreten eines 
Fehlerzustands entschieden ist 
26. Steuervorrichtung nach einem der Anspruche 
20 bis 25, bei weicher die Hauptprozessoreinrich- 
tung f erner umf aBt: m 25 

eine Entscheidungseinrichtung, um zu entscheiden, 
daB in der Nebenprozessoreinrichtung und/oder 
den dieser zugeordneten Einrichtungen ein Fehler- 
zustand auftritt, wenn das Ergebnis der von der 
ersten Diagnoseeinrichtung getroffenen Entschei- 30 
dung zeigt, daB in der Hauptprozessoreinrichtung 
und/oder den in Zuordnung zu der Hauptprozes- 
soreinrichtung vorgesehenen Einrichtungen kein 
Fehlerzustand auftritt; sowie 

eine Einrichtung zum Sperren der Obertragung der 35 
Antriebssteuerinformationen zu der Nebenprozes- 
soreinrichtung. 
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